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Capitolo 1 


Introduzione all’analisi 
funzionale 


1.1 Equazioni integrali di Fredholm ed analisi 
funzionale 


L’ Analisi funzionale è nata quando, tra la fine del XIX e il primo trentennio del 
XX secolo, sono stati raccolti in un’unica teoria molti risultati provenienti da 
varie parti dell’analisi matematica; in particolare, dalla teoria delle EQUAZIONI 
INTEGRALI della forma 


2(5)= 4 J K(s,6)s()de+y(), se [a,0] (14) 


ove 4 è un parametro e K(s,£), y(s) sono funzioni note mentre la funzione 
x(s) è incognita. L’intervallo [a, b] è limitato. 

Equazioni di questo tipo si chiamano EQUAZIONI DI FREDHOLM DI SECON- 
DA SPECIE e si incontrano per esempio nella soluzione di problemi di elasticità 
(problemi che hanno stimolato gli studi su tali equazioni). 

La funzione K(s, €) si chiama il NUCLEO dell’equazione di Fredholm. 

Si chiama EQUAZIONE DI FREDHOLM DI PRIMA SPECIE l’equazione 


J KG04)d=y), «cb (12) 


che pure si incontra nelle applicazioni, ma che ha una teoria sostanzialmente 
più delicata, per una ragione che vedremo. 

Come introduzione all’analisi funzionale, vediamo come sia possibile trat- 
tare l'equazione di Fredholm (di prima o di seconda specie) quando il nucleo 


3 
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è DEGENERE,indexnucleo!dell’equazione di Fredholm!degenere ossia quando 


K(s,€)=) a;(s)b(6), = 8, € € [a,b]. (1.3) 


= 


Per semplicità supporremo che le funzioni a(s) e b(É) siano continue su [a,b]. 

Nel caso del nucleo degenere la soluzione dell’equazione di Fredholm si 
riduce ad un problema di algebra lineare e quindi richiamiamo alcune nozioni 
che dovremo usare. 


1.1.1 L’equazione Ax =@ 


Ricordiamo che C indica l’insieme dei numeri complessi e che C” indica il 

prodotto cartesiano di n copie di C. In C” esistono infinite basi, ciascuna di 

n elementi. Si chiama BASE CANONICA la base {e1,...,€n}, avendo indicato 

con €; il vettore le cui componenti sono tutte nulle, salvo la îè-ma, che vale 1. 
Se x è un vettore di C”, scriveremo 


n 
c=c0l | sr lee 
i=1 


Affermazioni del tutto analoghe valgono per C”. Per evitare ambiguità, 
indicheremo con {e1,...,€m} la sua base canonica. Anzi, per chiarezza in- 
dicheremo con lettere romane i vettori di C” e con lettere greche quelli di 
DE 


Sia A una matrice m x n, 


dig 42 -.. dn 

d9] d92 ES, d92n 
A= 

Ami Am2 -.. Aimn 


L'espressione Ax = @ si usa per rappresentare in modo compatto il sistema di 
m equazioni in n incognite 


adti + Got + «« 4 .dialia © Wi 
GT, + @22%2 +: + QGanXn = 2 

. (1.4) 
AmIL1 + Am202 di se # AmnTIn FF Dara . 


Vogliamo ricordare le condizioni, note dai corsi precedenti, perché: 
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1. L'equazione Ax = @ ammetta al più una soluzione; 
2. L'equazione Ax = $ ammetta almeno una soluzione; 


3. L'equazione Ar = @ ammetta esattamente una soluzione per ogni € 
Ra 

Consideriamo prima di tutto il problema 1), unicità di soluzione. Si noti la 
formulazione del problema di unicità: non si richiede che una soluzione debba 
esistere per ogni @; Sì richiede che se una soluzione esiste allora questa sia 
unica. 

Se per la medesima @ si hanno due soluzioni x’ ed x” tra loro diverse, allora 
y= 2 — x" verifica 


Ay = A(x' — x")= Ax — Ax" =0-@=0. 


Dunque, se per una è la soluzione non è unica, allora esiste y 7 0 e tale che 
Ay = 0. E viceversa: 


Teorema 1 Se per una @ il problema (1.4) ammette soluzione e questa è 
unica, allora 
Ax =0 solo sex =0. 


Viceversa, se Ax si annulla solo per x = 0 allora il problema (1.4) ammette 
soluzione unica per ogni @. 


Osservazione 2 Si noti che il problema dell’unicità, come è stato enunciato, 
sembra dipendere dalla scelta di @. Ossia, si potrebbe pensare che la soluzione 
di (1.4) sia unica per alcune $@ ma non per altre. Invece, il teorema precedente 
mostra che si ha unicità di soluzione per ogni @ se e solo se si ha unicità di 
soluzione per una è. 


L'insieme 
ker A= {x | Ax = 0} 
si chiama il NUCLEO di A. 
Passiamo ora a studiare il problema dell’esistenza di soluzioni. Chiamiamo 
IMMAGINE di A l’insieme 


imA=fAr|xeC"}. 


Dunque, im A è esattamente l’insieme dei vettori è per i quali l'equazione (1.4) 
è risolubile. 

Si ricordi che im A è un s.spazio di C”°. Ora un generico s.spazio V di C” 
può caratterizzarsi descrivendone gli elementi; e ciò abbiamo fatto per definire 
im A; ma può anche identificarsi per mezzo del suo s.spazio ORTOGONALE V+. 
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Definizione 3 Il prodotto interno dei due vettori w = YU, de; e d = 
par PE; di C” è 
(d,0) =D bndn: 
i=1 


I due vettori si dicono ortogonali quando il loro prodotto interno è nullo: 
i=1 


Un vettore w € C” si dice ortogonale a V C C” quando è ortogonale a 
tutti gli elementi di V; e V+ è l’insieme di tutti i vettori 4 ortogonali a V. 
Definizioni analoghe valgono anche in C”. 1 


Dunque, 
VI={w]|(09,4)=0Voe Vv}. 


Si vede facilmente che: 
e V+ è un s.spazio anche se V non è un s.spazio. 
e vale V} = 0 se e solo se V è uguale a C. 


Quando V = im A, è facile identificare V+. Introduciamo per questo la 
matrice A*, aggiunta di A. Si sa che A* verifica 


(Ar, @) = (x, A°"$). (1.5) 
Teorema 4 sì ha 
(im A)} = ker A*, im A= (ker 4*)}. 
Dim. Se @ L im A allora per ogni x vale 
(Ax,d)=0 ossia (a, A*d)=0 Vee Ct; 
e quindi A*@ = 0. Viceversa, se A*@ = 0 allora per ogni x € C” vale 
0= (x, A*g) = (Ax, d) Vr e C" 


e quindi @ Lim A. Ciò prova la prima uguaglianza. La seconda si può provare 
in modo analogo, ma può anche dedursi dalla prima, ricordando che (A*)* = A 
e che (v3)° = V per ogni s.spazio di C”°. 1 


Usando ancora le uguaglianze (A*)* = A e (V+)} = V si trova: 
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Corollario 5 Vale: 
ker A= (im A*)}, im A* = (ker A)}. 
Dunque, ker A = 0 se e solo se (im A*)} = 0, ossia se A* è suriettiva. 


Torniamo ora all’equazione (1.4). I risultati precedenti mostrano che: 
Teorema 6 L'equazione (1.4) è risolubile se e solo se è L (ker A*). 


Questo teorema assume un aspetto particolarmente semplice se vogliamo 
che l'equazione (1.4) sia risolubile per ogni @: 


Teorema 7 L'equazione (1.4) è risolubile per ogni è se e solo se ker A* = {0}. 
Si può dunque enunciare: 


Teorema 8 (ALTERNATIVA DI FREDHOLM) La matrice A identifica una tra- 
sformazione iniettiva se e solo se la matrice A* identifica una trasformazione 
suriettiva; La matrice A identifica una trasformazione suriettiva se e solo se 
la matrice A* identifica una trasformazione iniettiva. 


Osservazione 9 L'alternativa di Fredholm per le matrici è utile perché in pra- 
tica è assai più semplice verificare l’unicità di soluzione piuttosto che l’esistenza 
di soluzione. I 


L'alternativa di Fredholm si incontra anche in situazioni più generali dello 
studio di sistemi di n equazioni in m incognite. Però, nel caso particolare del 
problema (1.4) si può essere anche più precisi e notare che se ker A = {0} e 
inoltre A è suriettiva, allora deve essere n = m. 

Si ricordi che una trasformazione A da IR” in sé è suriettiva ed iniettiva 
quando, fissata una base, è diverso da zero il determinante della matrice ad 
essa corrispondente. 


1.1.2 L’equazione Ax — Ax = y 
Sia ora n = m e quindi A sia una matrice quadrata, e studiamo l’equazione 
\x- Ax =y, ossia (A/— A)x = y (1.6) 


ove I indica la matrice identità. Naturalmente quest’equazione è un caso 
particolare di (1.4) e quindi si tratta di adattare a questo caso particolare i 
risultati già trovati. In particolare: 
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Teorema 10 L'equazione (1.6) ammette una e una sola una soluzione per 
ogni y se e solo se l'equazione 


(AI — A*)4=@ 
ammette esattamente una soluzione. Ciò avviene se e solo se 
det(AI— A) 70. CE?) 


L’insieme dei numeri A per cui vale l’unicità di soluzione si chiama L’IN- 
SIEME RISOLVENTE della matrice A e si indica col simbolo p(A); il suo com- 
plementare si chiama lo SPETTRO della matrice e si indica col simbolo o(A). 
Gli elementi di o(A) si chiamano! gli AUTOVALORI di A. 

Si noti che 

det(AI— A) 
è un polinomio di grado n > 1; e quindi lo spettro di una matrice non è vuoto. 

Gli autovalori sono in generale numeri complessi, anche se la matrice A 
è reale. Si ricordi che se la matrice A è reale allora A € o(A) se e solo se 
\ E o(A). 

In generale si ha che se A € o(A) allora A € o(A*). 

Si lascia per esercizio di enunciare risultati analoghi per l'equazione 


qr=pAx+y. (1.8) 


Notiamo però che quest’equazione è risolubile in modo banale quando 4 = 0 
perché in tal caso essa si riduce a x = y. 


1.1.3 L’equazione di Fredholm di seconda specie con 
nucleo degenere 
Studiamo ora l’equazione (1.1) nel caso particolare in cui il nucleo ha for- 
ma (1.3), ossia nel caso del NUCLEO DEGENERE. 
Il parametro 4 moltiplica l'integrale, così che l'equazione di Fredholm così 
scritta viene ad essere di seconda specie per ogni valore di y. Avessimo invece 
scritto 


b 
xa(9)= f KG d+y), sla) 
per A = 0 avremmo trovato un’equazione di prima specie. 


!vedremo che nel caso più generale di trasformazioni tra spazi di funzioni gli autovalori 
sono solo una parte dello spettro. 
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L’equazione (1.1) si scrive 


z(5)= pd ar() f br (0)2(0)dE +08 (1.9) 
x(9)= uN a,(s)t +46), © i) (Oa de. 


I numeri x, dipendono dalla funzione incognita x(s) e quindi non sono noti; 
però, moltiplicando i due membri dell’uguaglianza per bj(s) e integrando da a 
a b, si trova che essi risolvono 


T; = < P kirtr + Yi, 


val 


hi = SP b;(s)a,(5) ds (1.10) 


b 
vo = Ji bdi(s)y(s)ds. 
Dunque, i numeri x; risolvono un sistema della forma (1.8). Introduciamo 


allora la matrice K i cui elementi sono k;, e i vettori x e y, i cui elementi sono 
rispettivamente i numeri x; e y; e scriviamo il sistema (1.10) come 


(I-uK)x = y. (LIL) 


Dunque ogni soluzione dell’equazione di Fredholm (1.9) identifica una soluzione 
x di (1.11) e si vede anche che vale il viceversa: se x risolve (1.11) allora 


(3) = u YO ar(s)ey +4(8) 


risolve l’equazione (1.9). Mostriamo infatti che questa funzione, sostituita a 
destra ed a sinistra di (1.9), verifica l'uguaglianza. A sinistra si trova 


m 


pYD ar(8)er + y(8) 


r=l1 


mentre sostituendo a destra e tenendo conto di (1.10) (e scambiando il nome 
degli indici) si trova 


m 


nYoax(5) / b,.(£) Datori 0} dé + y(5) 


m 


i uY  a,(8) {ix kili + "} un y(5) = uY ar(8)x7 # y(5) ’ 


r=1 
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come si voleva. 
Possiamo quindi trasferire all’equazione integrale di Fredholm i risultati 
che abbiamo enunciato per i sistemi di equazioni lineari: 


Teorema 11 L'equazione di Fredholm (1.1) con nucleo degenere ammette al 
più una soluzione se e solo se l’equazione 


4 = BK*4+ @ (1.12) 


è risolubile per ogni è; l’equazione di Fredholm con nucleo degenere è risolu- 
bile per ogni funzione y(x) se e solo se l’equazione (1.12) ammette unicità di 
soluzione. 


Il teorema precedente dà una specie di “alternativa di Fredholm” per l’e- 
quazione integrale, ma trascritta mediante le matrici. E° però facile vedere che 
l'equazione (1.12) corrisponde all’equazione integrale 


VO = J KE VO +00), (1.18) 


equazione che si chiama AGGIUNTA della (1.1). Possiamo quindi enuncia- 
re l’ALTERNATIVA DI FREDHOLM per le equazioni integrali di Fredholm di 
seconda specie a nucleo degenere: 


Teorema 12 Quando il nucleo è degenere, la (1.1) ammette unicità di solu- 
zione se la sua aggiunta (1.13) è risolubile per ogni @(s); la (1.1) è risolubile 
per ogni y(s) se la sua aggiunta (1.13) ammette unicità di soluzione. 


Ancora, è assai più facile verificare l'unicità piuttosto che l’esistenza di 


soluzioni, e ciò spiega l’interesse di questo teorema. 


1.1.4 L’equazione di Fredholm di prima specie 


Le considerazioni precedenti possono tutte ripetersi nel caso dell’equazione di 
prima specie (1.2). In tal caso, invece della (1.10) si trova l’equazione 


D Roba = Yi 
r=l 


ossia 
Ke=%; (1.14) 


1.1. EQUAZIONI INTEGRALI DI FREDHOLM ED ANALISI FUNZIONALE11 


Per vedere la differenza tra questa e l’equazione (1.11), esaminiamo il caso 
particolare in cui 


| 
hn= f segala=f Lo n TT 


In tal caso la (1.11) e la (1.14) divengono rispettivamente 


(1- gkn) Ti Yi 
(1 7 pka2) Ta _ Y2 
ki TI Y1 
kao c2 _ Y2 


Ambedue queste equazioni sono, în principio, facilmente risolubili e le soluzioni 
sono, rispettivamente, 


y1/[1 si uk] yi/ku 
y2/[1 = pka22] Y2/k22 


In generale, al crescere dell’indice è, i numeri k;; divengono “velocemente” 
piccoli e quindi nel caso dell’equazione di prima specie, gli errori commessi 
nella misura di y(s), e quindi nel calcolo degli y;, si amplificano velocemente. 
Ciò non accade per il caso dell'equazione di seconda specie, salvo nel caso in 
cui 1/ è circa uguale ad uno dei numeri k;;; e anche in questo caso la sola 
componente ima può provocare dei problemi numerici. 

Queste considerazioni mostrano che, almeno nel caso del nucleo degenere, 
la soluzione delle equazioni integrali di prima specie è assai più delicata della 
soluzione di quelle di seconda specie. 


1.1.5 Ricapitolazione 


Ora poniamoci alcuni problemi, la cui soluzione guiderà la scelta degli argo- 
menti di analisi funzionale che studieremo. Il primo è questo: tutti i nuclei 
espressi mediante polinomi sono degeneri. Ma per esempio 


k(t,5) = e 
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non è un nucleo degenere. Quindi possiamo chiedere se sia possibili approssi- 
mare nuclei abbastanza regolari mediante nuclei degeneri. A questo problema 
risponderà il teorema di Weierstrass, teorema 47. 

Per applicare il teorema 12 è necessario ricondursi alla situazione matri- 
ciale del teorema 11. In tal caso l’unicità di soluzione si ha quando 1/p non è 
un’autovalore della matrice A. Se però il nucleo non è degenere, ciò certamente 
non può farsi; e allora ci si chiede se l'alternativa di Fredholm, opportunamen- 
te reinterpretata, continui a valere e, in caso affermativo, come sia possibile 
verificare l’unicità di soluzione. 

Vorremo infine capire se anche nel caso dei nuclei non degeneri l'equazione 
di prima specie sia più delicata di quella di seconda, e chiarire la ragione di 
ciò. 

Fatte queste premesse, passiamo ad uno studio sistematico dell’ Analisi 
Funzionale. 


Capitolo 2 


Gli spazi di Banach 


2.1 Spazi lineari normati 


Richiamiamo, dai corsi precedenti, le definizioni di spazio lineare e di norma. 
In questo corso gli spazi lineari avranno sempre, come campo scalare, il campo 
R o, più frequentemente, C. Per indicare genericamente uno di questi due 
campi useremo il simbolo ®, specificando, se necessario, quando si intende 
® = R oppure D= C. 

Gli elementi di ® si chiamano gli SCALARI. 


Definizione 13 (di SPAZIO LINEARE) Si dice che X è uno spazio lineare su 
® quando è un gruppo commutativo (rispetto ad un’operazione usualmente 
indicata col segno +) ed inoltre esiste un’operazione (usualmente indicata con 
notazione moltiplicativa) che ad ogni coppia (a, x) € Dx X associa un elemento 
di X e che verifica le seguenti proprietà: 


a(r+y)=ar+ay Va e ®, Va, yEX 
(a+B)xr=ax+Bx Va, BE®, VaeXx 
lae=:3 Vere X. 1 


Regole di calcolo che discendono dalla precedente definizione sono: 


0g: =0 Va 
(-ax)=-(ax) Va ed, Vere Xx 
a0= 0 Va € P. 


Ricordiamo alcuni esempi di spazi lineari. 


13 
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Esempio 14 Gli spazi R” e C” sono esempi di spazi lineari rispettivamente 
su Re su C. (lo spazio C” è anche uno spazio lineare su R). Gli spazi dei 
polinomi, delle funzioni continue, delle funzioni integrabili secondo Riemann; 
lo spazio delle successioni; o quello delle successioni convergenti; o quello delle 
successioni limitate; o quello delle successioni convergenti a zero sono sono 
spazi lineari su R oppure su C. 1 


Sia X uno spazio lineare su ® e sia G un suo s.insieme finito o meno. Si 
dice che G è un insieme di GENERATORI se per ogni x € X esistono un numero 
naturale n; elementi 91,..., 9n di G; scalari a1,..., Gn, tali che 


n 
i=l 


Se in X esiste un insieme G finito di generatori, si dice che X ha DIMENSIONE 
FINITA; si dice che ha DIMENSIONE INFINITA altrimenti. 

La DIMENSIONE di X è il numero degli elementi di uno dei generatori di 
X che ha il minimo numero di elementi. 

Gli spazi R” hanno dimensione n; lo spazio C” ha dimensione n su C e 
dimensione 2n su R. 

Ha dimensione finita lo spazio dei polinomi di grado al più n. Se come 
campo scalare si prende il campo cui appartengono i coefficienti, la dimensione 
è n+1. Nonostante questi esempi importanti, in questo corso noi studieremo 
solamente spazi lineari di dimensione infinita. 

Ricordiamo ora la definizione di norma. 


Definizione 15 Sia X uno spazio lineare su ®. Si chiama NORMA su X una 
funzione, che si indica col simbolo ||x||, da X in R (anche quando il campo 
scalare è C), che soddisfa: 


1) ||e]|20 Va € X 

2) |[|x||=0 seesolosex=0 

3) [|az]| = |o|-|je]| Va e D, Vere Xx 
4) |le+yl] < [|e][+ lvl] Ve,yeX. 1 


L’ultima proprietà della norma si chiama DISUGUAGLIANZA TRIANGOLA- 
RE. 

Quando c’è possibilità di confusione, si scrive || - ||x per la norma dello 
spazio X. 

Uno spazio lineare dotato di norma si chiama uno SPAZIO LINEARE NOR- 
MATO e da ora in poi scriveremo semplicemente s.ln. 
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Osservazione 16 E’ curioso notare che la definizione di norma è ridondante. 
Ovviamente, la terza proprietà con a = 0 implica che 


|0x]] = [O] - [ke] =0 


e 0x = 0, l’elemento nullo di X. Dunque una delle due implicazioni in 2) 
discende da 3). 

Anche la proprietà 1) discende da 2) e da 3). Infatti, essendo [[0|]| = 0 si 
ha anche, per ogni x € X, 


0= ||] <|el]+I[-=]|=1kel+]-1-]kel= 2]|e]}. a 
Se X è uno s.l.n., la funzione 
d(x,y) = ||le- yl| 
è una DISTANZA per la quale 
d(x +z,4y+2z)=d(x,y); 

ossia, è una distanza INVARIANTE PER TRASLAZIONI. 

L'introduzione di una norma su X permette di definire: 

1. gli INTORNI B(xo, €) = {x | ||c — col] < €}, con e > 0; 


2. gli INSIEMI APERTI di X, e quindi una TOPOLOGIA su X: A C X è 
aperto se esso contiene un intorno di ciascun suo punto; 


3. gli insiemi LIMITATI: un insieme si dice limitato quando è contenuto in 
un intorno di 0); 


4. la CONVERGENZA di successioni: si dice che la successione (x,) converge 
ad xo, 
ins, = 0 


se per ogni e > 0 esiste N. tale che da n > N. segue 
[len — xo]| < € ossia rn € B(x0, €). 
In modo del tutto analogo si definiscono limiti e continuità di funzioni che 


operano tra s.l.n-ti: per esempio f(-) da X in Y è CONTINUA nel punto x9 € X 
se è ivi definita e se per ogni e > 0 esiste ò > 0 tale che 


le — co||x <d, x € domf(-), segue  ||f(x) — f(co)lly < €- 


Esattamente come nel caso dei valori assoluti e dei moduli dei numeri 
complessi, si prova: 
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Teorema 17 Vale: 
lett ili |<le-ol 21) 
Dim. Va provato che: 
—|le — yll <Iell-llyl< le - gl. (2.2) 
Usando la disuguaglianza triangolare si vede che 
ell < [e y][+]ly] | ed anche. |]y]{< ly <]] +e], 


ossia la (2.2). i 


E’ conseguenza della (2.1): 


Teorema 18 La norma, come trasformazione dallo s.l.n. X a R, è uniforme- 
mente continua. 


Inoltre: 


Teorema 19 Sia f(x) una funzione da uno s.l.in. X ad uno s.l.n. Y. Si 
equivalgono le condizioni 


lim f(x) =0 e lim||f(2)]ke=0 


LATO 
Introduciamo ora la seguente definizione: 


Definizione 20 Una successione (x,) di elementi di X è FONDAMENTALE 
quando per ogni e > 0 esiste un indice N. tale che 


n, n>N.=> [cn tm < €. 


Con la stesa dimostrazione che si conosce per le successioni di numeri reali, 
si prova che ogni successione convergente è fondamentale. 

Lo s.l.n. X si dice COMPLETO se ogni successione fondamentale è conver- 
gente. I 


Si vede facilmente che tutte le regole di calcolo dei limiti che valgono in R” 
o in C” valgono in qualunque s.l.n. (ma ovviamente il teorema della funzione 
monotona, che dipende dalla relazione di ordine, non ha corrispondente). 

Si sa che sia R” che C” sono spazi completi per ogni n. Invece: 


Teorema 21 Esistono s.l.n-ti non completi. 
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Questo teorema suggerisce: 


Definizione 22 Uno spazio lineare normato e completo si chiama SPAZIO DI 
BANACH. 1 


Vedremo in seguito esempi di spazi di Banach. Dovrebbe essere noto, come 
conseguenza del teorema dei limiti, che lo spazio lineare C(a,b) è completo. 
Per una dimostrazione si veda il paragrafo 2.3.2.1. 

Si sa che esistono successioni (gn) la cui immagine è densa in R” o in C”. 
Invece: 


Teorema 23 Esistono s.l.n-ti nei quali nessuna successione ha immagine den- 
sa. 


L'ultimo teorema suggerisce la seguente definizione: 


Definizione 24 Sia X uno s.l.n. Se esiste una successione (x,) a valori in X 
la cui immagine è densa in X, lo spazio X si dice SEPARABILE. 


Il teorema 23 può quindi enunciarsi dicendo che esistono s.l.n-ti non sepa- 
rabili. 

Per concludere quest’introduzione, ricordiamo che sul medesimo s.l.n. X 
possono introdursi più norme. Per esempio su C” sono norme tra loro diverse 
le seguenti. Se x = col [ Di «4 Wa I. 


n 1/p 
lello = DI , (sep>1)  |ejlo=max{|c, i=1...,n}. 
a=1 


(E’ facile provare che ||-||1 e ||: || sono norme. Gli altri casi sono più difficili. 
Si noti però che || - ||: è ’usuale norma euclidea). 
Tuttavia, su C”, la proprietà 


lim an = %o (2,3) 


è indipendente dalla particolare norma che sì usa per verificarla. 
Invece: 


Teorema 25 Esistono s.l.n-ti X sui quali sì possono definire due diverse 
norme, || - || e || - ||2, tali che la (2.3) valga per una norma, ma non per 
l’altra. 
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Questo teorema suggerisce di definire: 


Definizione 26 Siano ||-]||; e ||: ||2 due norme sul medesimo s.l.n. X. Si dice 
che le due norme sono EQUIVALENTI se la condizione 


lim ||en — xo]]1 = 0 per ogni xo 
implica la condizione 
lim ||cn — coll: = 0 per ogni xo, 


e viceversa. I 


Osservazione 27 Dunque, due norme equivalenti su X subordinano la stessa 
topologia su X. B 


E’ importante poter decidere se due norme sono equivalenti. Il teorema se- 
guente dà un test utile: 


Teorema 28 Sia X uno s.l.n. e siano ||-||1 e || || due norme su X. Esse 
sono equivalenti se e solo se esistono due numeri m ed M tali che 


m>0, e inoltre mike] < lella < Mje]}- (2.4) 


In particolare, una successione (rn) che ammette limite x rispetto ad una delle 
due norme ammette limite anche rispetto all’altra, e questo è ancora x. 


Abbiamo notato che esistono spazi lineari normati e non completi. E’ bene 
sapere: 


Teorema 29 Sia X uno s.l.n. Sì costruisce uno s.l.n. X con queste proprietà: 
e X è completo; 
e un s.spazio X di X, denso în X, è isometricamente isomorfo ad X. 


L'ultima affermazione vuol dire che esiste un isomorfismo J tra X ed Xo tale 
che 


reX,x=Ji, ge XCX= |le]lx=|IJ#]lx == ||Éllx- 
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2.1.1 Dimostrazioni posposte 


Passiamo ora alla dimostrazione dei teoremi che abbiamo enunciato. 
Dimostrazione del TEOREMA 21. Un esempio di spazio lineare normato non 


completo si costruisce come segue: i suoi elementi sono le funzioni x(-) continue 
su [-1, 1] con l’usuale struttura lineare. La norma è 


O] -[ ata. 


1 


E’ facile vedere che la successione (xn): 


è fondamentale. Per ogni t, la successione numerica (x, (t)) converge al numero 
sgn(t). Essendo la successione (x,) limitata, segue che 


1 
im f |cn(5) — sgn(s)|ds = 0. 
21 


Se fosse anche lim x,,(-) = @(-) nello spazio in cui stiamo lavorando, ossia con 
®(-) continua avremmo 


1 1 
J |(s) — sgn(s)|ds < lim||@ — xn|| + im f |cn(s) — sgn(s)|ds= 0; 
Si Si 

ossia, @(t) = sgn(t) q.o. t € |-1, 1]. Ciò non può aversi perché @(-) dovrebbe 
essere continua mentre la funzione segno ha un salto. 


Dimostrazione del TEOREMA 23. Un esempio di s.l.n. non separabile è il 
seguente, che si indica col simbolo /®: i suoi elementi sono le successioni (x) 
limitate e la norma è 
(2n)]]xo = SUp |en]. 

Sia S una successione di elementi di 1°, S = (x). Notiamo che per ogni n 
il simbolo x indica un elemento di /®, ossia una successione (a) di indice 
k. Mostriamo che l’immagine di S non è densa in °° costruendo un elemento 
y = (yx) € 1” che dista almeno 1 da ciascun elemento xl della successione S. 
Costruiamo y specificandone gli elementi yy. Per scegliere y1, primo elemento 
della successione y, si guarda il primo elemento della successione x‘) e si pone: 


ne 0 se e >1 
i 2 altrimenti . 
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In questo modo, qualunque siano i successivi elementi di y, si ha 
lea. 


Per scegliere yy si guarda la k-ma successione x‘) e si pone 


_J 0 se || >1 
di 2 altrimenti . 


Indipendentemente dai valori degli y, con r # &, ||y— x|| => 1. Dunque, la 
successione y € 1° che abbiamo costruita verifica 


lg =a®)|21 


per ogni k; e quindi la successione 5 non è densa in /°°. n 
Si veda il Teorema 37 per un secondo esempio di s.l.n. non separabile. 


Dimostrazione del TEOREMA 25. Si consideri lo spazio lineare che indi- 
chiamo con X, i cui elementi sono funzioni continue su [-1,1], con le due 
norme 


1 
ela = f le(8)] ds, |{e]]o = max|a(t)]. 
= [1,1] 
La norma || - ||xx corrisponde alla CONVERGENZA UNIFORME. 
Sia (cn) una successione in X. Se essa converge ad xo per || - ||, ossia se 


converge uniformemente, allora vale anche 


im f late 


e quindi anche lim ||xn — ro]|i = 0. Esitono però successioni convergenti in 
Il + ||: ma che non sono convergenti nella norma della convergenza uniforme. 
Sia xn(-) la funzione il cui grafico è disegnato in figura 2.1: 


0 t<.1 
_Ju(+1) -i<t<0 
MO) n(e=d) osisi 
0 t>i. 


L’area del triangolo tende a zero, e quindi lim x, = 0 in ||-||1; ma la successione 
(€) non è fondamentale in || - ||cc- 
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Figura 2.1: 


Dimostrazione del TEOREMA 28. Proviamo la condizione sufficiente. Si sap- 
pia che x, + o in ||-||2, ossia si sappia che 


ea = xo||2 + 0. 
Dalla prima disuguaglianza in (2.4) segue 
m||en — colli < |len — coll: + 0, 


ossia tn + xo in ||- ||1 perché m > 0. 

Se si sa che x, + o in || - ||1, segue la convergenza in || - || dalla seconda 
delle (2.4). 

Proviamo il viceversa. Si sappia che ogni successione convergente in || - ||o 
converge, ed ha il medesimo limite, anche in ||-||1; ma supponiamo per assurdo 
che la prima disuguaglianza in (2.4) non valga per nessuna scelta di m > 0. 
In tal caso, per ogni n esiste x, tale che 


ene =t e |calh>n. 
Definiamo yn = %n/n. E’ ovvio che (yn) tenda a zero in || - ||} mentre invece 
Ilyun||.i = 1 per ogni n; e quindi (yn) non converge a zero rispetto a || - ||1- 


Questo non si dà, per ipotesi, e quindi esiste m > 0 per cui vale la prima 
diseguaglianza in (2.4). 

Analogamente si vede che se la convergenza in ||-||1 implica la convergenza 
in ||-||z allora vale la seconda diseguaglianza in (2.4) per un certo M. 1 
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Dimostrazione del TEOREMA 29. La costruzione di X è del tutto simile al- 
la costruzione di Cantor dei numeri reali, e viene solamente accennata. Si 
considera l’insieme delle successioni fondamentali in X e in questo insieme si 
stabilisce la relazione di equivalenza 


(2) Ya) se lim(cn — yn)=0. 


Si vede facilmente che questa è una relazione di equivalenza. Indichiamo con 
[(2,)] la classe di equivalenza cui (x,) appartiene. Si vede facilmente che 
l’insieme delle classi di equivalenza diviene uno spazio lineare se dotato delle 
operazioni 


[(2m)] + [(Um)] = [(@n+ym]: [en] = [(@zn)]. 
In questo spazio, che indichiamo con X, si introduce la norma 
I [(2,)] || = lim]|cal]. 


Questa definizione ha senso perché se (x) è fondamentale allora (||cn]|) è una 
successione fondamentale di numeri, come si vede facilmente dal Teorema 17. 
Si vede inoltre che la norma così definita dipende dalla classe di equivalenza e 
non dal rappresentante, ed ha effettivamente le proprietà di una norma su X. 

Lo spazio Xo è quelo delle classi di equivalenza che hanno un rappresentante 
costante. E° immediato verificare che Xy ed X sono isometrici. 

Notiamo ora che Xy è denso in X perché ogni elemento [(xn)] di X si 
approssima mediante la successione ([(yn)]r ) così costruita: yn = x, sen < r; 
altrimenti yn = Tr. I 


2.2 Spazi prodotto 


Ricordiamo che il PRODOTTO CARTESIANO X x Y di due insiemi X ed Y è 
l'insieme delle COPPIE ORDINATE (x,y), il cui primo elemento è in X ed il 
secondo in Y. Come casi particolari, si possono considerare i casi 


Psa oppure Pai 


Se X ed Y sono spazi lineari, si può rendere X x Y uno spazio lineare 
definendo 


(21,41) + (72,42) = (c1+ 22,1 +42), a(r,y) = (ax, ay). 
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Se inoltre X ed Y sono dotati di norma, rispettivamente || - ||x e || - ||v, si 
possono definire norme su X x Y. Per esempio 


I, 9p= IK + WR}? vet, [|@Wllo= i 
25 


E’ un fatto che non proviamo, il seguente: le norme precedenti su X x Y 
sono tutte tra di loro equivalenti. 
Proviamo ora: 


Teorema 30 Sia X = Y e dotiamo X x X di una qualsiasi delle norme 
in (2.5). Le due trasformazioni 

(cy) Dr+y da XxX X 

(a, x) + ax da DxXa X 


sono continue. 


Dim. Dato che le norme in (2.5) sono tutte tra loro equivalenti, la dimostra- 
zione può farsi scegliendo quella che semplifica i calcoli. Per esempio, dotiamo 
X x X della norma ||- ||. 

Per provare la prima affermazione, si fissa (x0, Yo) € si nota che, lavorando 
con || - || su X x X, la disuguaglianza triangolare implica 


(+) — (20 + vo)l]x = |I(@— 20) + (Y = vo)llx < ||e — zollx + [ly — vollx 
= ||(@— 20,9 — vo) = Il(2,9) — (20 v0)]h - (2.6) 
Segue da qui la continuità della trasformazione (x,y) > x + y. 
Per provare la seconda affermazione, fissiamo (@0, 70) con ao # 0 e valu- 
tiamo: 
[ax — aozol]x = [|(@ — a0)x + ao(€ — zo)l]x 
< |a — ao] - ||e]]x + [ao] + [e — collx 
Si ha quindi 
[lax — aoco]|x < € 
se si sceglie 
[lex — xo)|x < €/2a0 
(e quindi anche ||x||x < ||zo]|x + €/200) ed anche 
€ 
00 < Tea + 72oa] 


In particolare quindi se si sceglie la coppia (a, x) in un intorno di (ao, 10) la 
cui esplicita determinazione si lascia al lettore. 
Il caso ag = 0 si lascia per esercizio. 
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Osservazione 31 Si noti la stretta somiglianza della dimostrazione del teo- 
rema precedente con le usuali dimostrazioni sui limiti della somma e del pro- 
dotto di funzioni di una variabile; e si noti, da (2.6), che la somma è anche 
uniformemente continua; una proprietà che invece non vale per il prodotto. 1 


Il teorema precedente implica che in particolare sono continue le trasfor- 
mazioni 
TL Tot, TX — A0T 


(con xo ed av fissati) dette rispettivamente TRASLAZIONI ed OMOTETIE. 


2.3 Gli esempi principali di spazi di Banach 


Mostriamo ora gli esempi di spazi lineari normati che sono più importanti 
per le applicazioni. Essi sono tutti spazi completi, ossia spazi di Banach. La 
dimostrazione della completezza viene vista successivamente. 

Sottolineiamo da subito che gli spazi che si incontrano nelle applicazioni 
hanno un simbolo standard, che indica sia lo spazio vettoriale che la norma su 
esso. 

Prima di elencare gli esempi più importanti di spazi di Banach, richiamiamo 
le disuguaglianze seguenti, che verranno frequentemente usate in futuro. 


DISUGUAGLIANZA DI HOLDER, rispettivamente per le serie e gli integrali. 
Sia p > 1. Si definisce! ESPONENTE CONIUGATO di p il numero 
se 
pel 
Siano (am) (bm) successioni, rispettivamente siano f(x) e g(x) funzioni misu- 
rabili su 0. 
Supponiamo che sia, rispettivamente, 


i |an|P <+00, ia |bn|1 < +00; 


2A 
Solf(@Pde <+00, fplg@)lfdr <+0%0. del) 


Vale rispettivamente: 
+00 +00 1/p +00 1/q 
Pila] < Dt] [De]. 
n=0 n=0 n=0 


[uronons = [ut [mora]" 


lin seguito si estenderà la definizione, includendo anche p = 1. 
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(in queste disuguaglianze il simbolo 0 - co non compare grazie all’ipotesi (2.7). 
Si noti che l’esponente coniugato di p = 2 è q = 2. La disuguaglianza di 
Holder con p = 2 si chiama DISUGUAGLIANZA DI SCHWARZ. 


DISUGUAGLIANZA DI MINKOWSKI, rispettivamente per le serie e gli integrali. 
Sia p > 1 e siano (am) (bm) successioni, rispettivamente siano f(x) e g() 
funzioni misurabili su £2. Vale 


+00 1/p +00 1/p +00 1/p 
{Pino} <{Ylap} + (Le | 
gal n=0 n=0 


{111 +90? do} <{/ rloprar}” + span} | 


Si noti una conseguenza importante della disuguaglianza di Minkowski: se 
ambedue le serie o gli integrali a destra sono finiti anche il membro sinistro è 
finito. 


Osservazione 32 Sia la disuguaglianza di Hòlder che la disuguaglianza di 
Minkowski si estendono al caso p = 1 (l’esponente coniugato è q = +00) e al 
caso p = +00 (l'esponente coniugato è q = 1). 

Nel caso delle serie le disuguaglianze di Hòlder e di Minkowski con p = 1 
sono: 


+00 +00 
Y [anda] < (Sup{|bn]}) D_ [an], 
n=1 n=1 


+00 +00 +00 
Yo [an + ba] < Y [anl + YO [bal 
n=1 n=1 n=1 


(per la disuguaglianza di Hélder si suppone che a destra non compaia il simbolo 
0-00). 

Le disuguaglianze corrispondenti valgono anche sostituendo le serie con gli 
integrali, ma sono poco significative perché l’integrale non dipende dal valore di 
una funzione in un singolo punto, valore che invece altera in modo significativo 
l’estremo superiore. L'estensione significativa di queste disuguaglianze al caso 
degli integrali si vedrà dopo che avremo presentato la definizione di estremo 
superiore essenziale. N 
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2.3.1 Gli esempi di spazi lineari normati 


Introduciamo ora gli esempi più importanti di s.l.n. con i simboli comunemente 
usati per indicarli. 


e Il simbolo C([a, b]) (più semplicemente C(a, d)). 


Questo simbolo indica lo s.l.n. i cui elementi sono le funzioni continue sull’in- 
tervallo |a, b] chiuso e limitato. La struttura lineare è quella usuale e la norma 
è quella della convergenza uniforme: 


x|\|= maxja(t)|. 
e] Dee) 


’ 


In generale, se K è un compatto di ®”, con C(K) si intende lo spazio delle 
funzioni continue su K, con norma maxx |x(t)|. 
I valori assunti dalla funzione sono numeri o vettori; talvolta sono matrici. 


Osservazione 33 Sottolineiamo nuovamente che ciascuno dei simboli seguen- 
ti indica uno spazio lineare con la norma che è ad esso associata nella defini- 
zione corrispondente. Quindi, per esempio, non useremo il simbolo C'(a, db) per 
indicare lo spazio delle funzioni continue con una norma integrale, per esempio 
quella introdotta nella dimostrazione del Teorema 25. Per questo, in quella 
dimostrazione abbiamo indicato genericamente con X tale s.l.n. i 


e I simboli /?, 1< p < +00. 
Questi simboli indicano spazi di successioni. Gli elementi sono le successioni 
(cn) tali che: 


1/p 
è [tal <+0o0. sel =p<+co; za) mi ;> (E 


sup|en| < +00 sep= +00, | Spal 
E’ immediato verificare che gli spazi di successioni appena descritti sono 
s.l.n-ti rispetto alle usuali operazioni di somma elemento per elemento e di 


prodotto a(x,) = (axn). La verifica è diretta se p= 1 oppure p = +00 mentre 
fa uso della disuguaglianza di Minkovski per le serie se 1 < p < +00. 


e Il simbolo co. 
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Si usa per per indicare lo s.l.n. delle successioni (x) tali che lima, = 0. La 
norma in co è 
(en)]| = Sup |a]. 


Dunque co è un s.spazio di /®. 

E’ facile verificare che sia co che gli spazi /? con p < +00 sono separabili 
mentre abbiamo visto, nel corso della dimostrazione del Teorema 23, che 1° 
non è separabile. 


e I simboli L?(a, d) ed IP(a, db), 1<p< +00. 


Il simbolo L?(a, d) si usa per indicare gli spazi lineari (non normati!) i cui 
elementi sono le funzioni f(-) tali che, rispettivamente,” 


SE |f(@)P dx < +00 se 1<p<+o00, 
sup|f(2)]< +00 se p=+00. 


E’ immediato vedere che £LP(a,d) con p = 1 e p = +00 sono spazi linea- 
ri. Anche gli spazi L?(a, db) con 1 < p < +00 sono spazi lineari, grazie alla 
disuguaglianza di Minkowski. 


Però le funzioni 
b 1/p 
104 |f OP] 


non sono norme su questi spazi: una funzione nulla in tutti i punti salvo 
uno ha integrale nullo. L’estremo superiore è invece una norma ma ben poco 
significativa se si vuol considerare applicata a classi di funzioni integrabili. Si 
rimedia a questo problema definendo una relazione di equivalenza, f > 9g, con 


fog f(0)=g(i) qo. E (a,b). 


E’ chiaro che due funzioni equivalenti hanno i medesimi integrali, finiti o meno. 
Generalmente non hanno il medesimo estremo superiore. Per questa ragione 
si definisce ESTREMO SUPERIORE ESSENZIALE come segue. Ad ogni r > 0 si 
associa l'insieme A,, 
Ar={t|f()>r}. 
Per definizione, 
esssup|f(t)] = sup{r | A(A,) > 0} 


?gli integrali vanno intesi nel senso di Lebesgue. Si ricordi che una funzione f(x) è 
integrabile nel senso di Lebesgue se e solo se |f(x)| lo è. 

Scome notazione, si scrive £L°°(a,b), rispettivamente L°°(a,b), invece di L+°°(a,b) o 
L*"(a,b) 
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dove A denota la misura di Lebesgue. 

Chiaramente, se f — g allora le due funzioni f e g hanno il medesimo 
estremo superiore essenziale. 

Si definisce una struttura lineare sull'insieme delle classi di equivalenza 
ponendo 


M]+g]=f+g], lf] = [of] 


(è facile vedere che questa definizione dipende solo dalle classi di equivalenza 
e non dai rappresentanti scelti per definire le operazioni). Quindi, per 1 < 
pP < +0, si definiscono i simboli LP(a, bd) come gli spazi lineari delle classi di 
equivalenza di elementi di LP(a, db) (stesso esponente p), dotati delle norme 


b 1/p 
Ii=|f f()P de 1<p<+o0,  ||[W]]|xo = esssup|f(t)]. 


Come si è notato, queste norme dipendono solo dalla classe di equivalenza e 
non dai rappresentanti usati per calcolarle. 

Osserviamo nuovamente che gli spazi sopra introdotti sono s.l.n-ti (grazie 
alla disuguaglianza di Minkowski per gli integrali se 1 < p < +00). 

Notiamo infine le due disuguaglianze 


J |F()9(®)| de < (esssup |g]) J fd, 


ess sup |f + g| < ess sup |f| + ess sup |g| - 


Queste disuguaglianze sono le le disuguaglianze di HOLDER e MINKOVSKI 
nel caso degli “esponenti” 1 e +00. Queste suggeriscono di definire come 
ESPONENTE CONIUGATO di p = 1 l’“esponente” q = +00. 

Definizioni analoghe si danno per funzioni di più variabili. Se queste sono 
definite su un insieme K il simbolo che si usa è LP(K). 


Osservazione 34 Mentre nella definizione di C(K) l’insieme K deve essere 
compatto, tale condizione non è richiesta nella definizione di L?(K). i 
Bisogna sapere: 


Teorema 35 Esistono successioni (xn(-)) di funzioni misurabili e limitate su 
un intervallo [a, b] e tali che: 1) la successione di numeri (x,(t)) non converge 
per nessun valore dit; ma 2) esiste una funzione integrabile xo tale che 


lo] 
lim / là zaia, 
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Dim. Mostriamo un esempio di successione di funzioni con le proprietà del 
teorema. In questo esempio, xo(t) = 0. Sia [a, b] = [0, 1]. 

Costruiamo la successione in due passi; e quindi le funzioni verranno a 
dipendere da due indici n ed r. Ovviamente sarà possibile riscrivere la succes- 
sione in modo da farla dipendere da un solo indice. 

Al passo n dividiamo l’intervallo [0,1] in n intervalli uguali, I}, IT,..., 
IR. definiamo quindi le funzioni x,,,,0<r < (n— 1) come segue*: 


Ò nf (1) sete ID 
Cn (t) = (1) { 0 altrimenti. 


L’integrale di |x,,,| vale 1/n, e quindi vale la proprietà 2) con xo = 0; e si vede 
immediatamente che in ogni punto t infinite funzioni prendono il valore +1, 
infinite altre prendono il valore —1; e quindi vale anche la proprietà 1). n 


Osservazione 36 Nonostante il teorema 35, nel seguito confonderemo sempre 
le funzioni con le loro classi di equivalenza, e quindi scriveremo f per indicare 
la classe di equivalenza [f] di cui f è un rappresentante. Ciò è giustificato dal 
seguente risultato importante, che non proviamo: Se 


im / lesa 


allora esiste una s.successione (xnx(t)) di (cn(t)) che converge ad xo(t) q.0. 
su (a,b). n 


Se una successione di funzioni (f,(x)) converge in LP?(0), si dice che la 
successione CONVERGE IN MEDIA DI ORDINE p. Mostriamo ora: 


Teorema 37 Lo spazio L°(a,b) non è separabile. 


Dim. E’ sufficiente mostrare un insieme di elementi di L®° (a, 6) distanti 1 l’uno 
dall’altro e che non è numerabile. 
Fissiamo s € (a,b) e sia 


1 se t<s 
20 = 6 se £t>s. 


Se s # s' si ha 
SUp | es (0) — rs (t)| =1 
te(a,b) 


4il fattore (-1)" ha poca importanza, ma ha un suo ruolo. Per capirlo si guardino i 
valori xn,r(0). 
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e la famiglia di questi elementi di L®° (a,b) non è numerabile perché l’insieme 
dei reali non è numerabile. 1 


Invece, vedremo che gli spazi L?(a, d) con p< +00 sono separabili, si veda 
il Teorema 49. 


e Il simbolo W*P(Q) (SPAZI DI SOBOLEV). 


Sia Q C R” un aperto (limitato o meno). Si usa il simbolo W!#(0) per indicare 
lo spazio delle (classi di equivalenza di) funzioni u(-) € ZP(0) tali che esistono 
funzioni (ossia, classi di equivalenza) 91, 92;--., gn in LP(0), tali che 


f u@v61) dg = J, [ Gila). a ale) ]6() da 
per ogni funzione @ di classe C® a supporto compatto in O (il simbolo D(L) in- 
dica lo spazio lineare—non normato—delle funzioni di classe C'?(0) a supporto 
compatto in 0). 

La funzione g; si chiama la è-ma DERIVATA PARZIALE DEBOLE di wu. 

Lo spazio W*P(0) si dota della norma 


n 1/p 
le = | flat f nori 


oppure della norma ad essa equivalente 
lu] + Ilgillv® - 
j=1 


Il simbolo W;?(0) indica la chiusura in W!P(9) di D(LQ). 

Si prova che WJ?(0) = W!P(0) se e solo se Q = R". 

Se n = 1 allora esiste una sola derivata parziale debole e vale il seguente 
teorema, che non proviamo: 


Teorema 38 Se n = 1 ed Q = (a,b), ogni funzione u € W!P(a, b) è asso- 
lutamente continua; e la sua derivata debole coincide con la derivata usuale, 
calcolata q.0. 


Se n = 1 ed Q = (a,b), una norma equivalente alle precedenti ed un po’ 


più comoda da usare è 
b 1/p 
lu + f (de 
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Osservazione 39 Se n > 1 l’esistenza di tutte le derivate deboli non implica 
la continuità della funzione. n 


Le derivate parziali seconde, in senso debole, si definiscono come derivate 
prime delle derivate prime; e, analogamente, si definiscono le derivate parziali 
di ogni ordine, in senso debole. Ovviamente, in generale una funzione avrà 
derivate parziali fino ad un ordine k > 0 al più (ricordiamo che la derivata di 
ordine 0 di una funzione è la funzione stessa). 

Lo spazio lineare delle funzioni di classe L?(02) che hanno tutte le derivate 
parziali fino all’ordine k, in senso debole, risulta essere uno spazio di Banach 
quando si doti della norma ottenuta sommando le norme LP(0) di tutte le 
derivate parziali fino a quelle di ordine & incluso. Questo spazio si indica col 
simbolo W®P(0). 

Quando p = 2, si usa anche il simbolo H!(9), invece di W*?(0Q). Questo 
simbolo non va confuso con quello che si usa per denotare gli spazi di Hardy, 
che ora definiamo. 


e I simboli H?(D) e H?(II,)(SPAZI DI HARDY) 


Col simbolo D indichiamo il disco D = {z | |z| < 1} del piano complesso. Col 
simbolo H?(D), 1 < p< +00, si indica lo spazio lineare i cui elementi sono le 
funzioni olomorfe @(z) tali che 


2r i 1 2r i 1/p 
sup f |G(re)|P dt < +00 con ||@|| = sup / |&(rett)|P a . 
r<1 /0 r<1 T Jo 


Col simbolo H®(D) si indica lo spazio delle funzioni olomorfe limitate su D e 


norma ||g]| = supp |@(2)|. 
Definizioni analoghe si danno sostituendo a D il semipiano II, 


Hi={2|Rea>0}. 


In questo caso l’integrazione sulla circonferenza si sostituisce con l’integrazio- 
ne sulle rette parallele all’asse immaginario: gli elementi di H?(II,) sono le 
funzioni olomorfe in IL, per le quali, se p < +00, è finita la norma 


+00 1/p 
Lilla: =sup[/ Jo(C+i9P an] 


(0.0) 


Invece, la norma di H°°(II,) è 


blog) = o |O(c + iy)]. 
L> 
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2.3.2 Le dimostrazioni della completezza 


Ricordiamo che si chiama SPAZIO DI BANACH uno s.l.n. che è anche completo 
e che esistono s.l.n-ti che non sono completi, si veda il Teorema 21. Inoltre, al 
paragrafo 2.3.1 abbiamo presentato numerosi esempi di s.l.n-ti. 

Vale: 


Teorema 40 Tutti gli s.l.n-ti presentati al paragrafo 2.3.1 sono completi. 


Per provare questo teorema dovremo esaminare separatamente i vari spazi 
del par. 2.3.1, fissare l’attenzione su una generica successione (rn) fondamen- 
tale e associarle in qualche modo un elemento xo dello spazio, che intuiamo 
essere il limite della successione. Dobbiamo quindi provare che effettivamente 
xo = lim x; ossia dobbiamo provare: 


a) la funzione xo appartiene a X; 


b) la funzione xo è limite di (x,) nella norma di X. 


Questo richiederà dimostrazioni diverse a seconda dello spazio che consideria- 
mo. 
Prima di studiare le singole dimostrazioni, ricordiamo: 


Lemma 41 Sia X uno s.l.n. e sia (xn) una successione fondamentale in X.. 
La successione (xn) è limitata, ossia esiste M tale che 


le <M Va. 


2.3.2.1 Completezza degli spazi /°, co, LY(0) e C(K) 


Si ricordi che l’insieme KX del simbolo C(K) è un compatto di ®” mentre 
nessuna condizione si impone all’insieme £ che compare nel simbolo L®(L); e 
notiamo che sia (°° che co sono spazi di funzioni sull'insieme 2 = N. 

Le dimostrazioni della completezza di questi spazi sono tra loro simili, 
basate sul teorema del doppio limite, provato in appendice. 

Indichiamo con X uno degli spazi che stiamo considerando e sia (x,) una 
successione fondamentale. Gli spazi che stiamo considerando sono accomunati 
da questo: sono spazi di funzioni su un certo insieme (indicheremo con t i suoi 
elementi) e la norma è definita in modo tale che se (x,) è fondamentale allora 
ciascuna delle funzioni (x,(t)) è una successione fondamentale di numeri; e 
quindi converge. Questa affermazione si interpreta se X = L°(0) in questo 
modo: gli elementi della successione sono classi di equivalenza [xy] di funzioni. 
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Si fissa un rappresentante, che ancora indichiamo xn, in ciascuna classe. Il 
limite della successione di numeri (x,(t)) esiste q.o. su Q. Infatti, si tenga 
presente questo fatto: se la successione {[x,]} è fondamentale, per ogni e > 0 
esiste N. tale che se n > N. ed m > N. allora 


za] — [em] || L®(0) < €. 


Scegliamo un rappresentante x,(t) di ciascuna delle classi [x,]. Allora, esiste 
un insieme di misura nulla In,m tale che 


|cn(t) — Cm(t)|< € VEEOo\ Ia 
Lunione numerabile di insiemi di misura nulla ha misura nulla e quindi 
|en(t) — tm(t)|< € Vere QO\I ove [= Uli 


Dunque la successione {x,(t)} è fondamentale, e quindi convergente, per ogni 
teQ\I. 

L’asserto precedente non vale per successioni fondamentali in IP(O) con 
p< +00. 

Dunque, per ogni valore di # (0 q.0. su Q se X = L®(0)) si può definire 


gii): 


una funzione che si spera appartenga allo spazio che stiamo considerando e 
che sia limite di (x,). Proviamo: 


a) la funzione y appartiene ad X. 


Questo è facile se X non è né C(K) né co. Infatti in tal caso basta notare 
che y è una funzione limitata come limite puntuale di una successione (x) 
che, essendo fondamentale, è limitata: |c,(t)|] < M per ogni t e per ogni n. 
Inoltre, se X = L°(0), la funzione y può costruirsi a partire da un qualsiasi 
rappresentante delle classi di funzioni [x], e ne è limite puntuale q.0.; e dunque 
è misurabile ed il suo estremo superiore essenziale è finito. 

Se X = C(K) allora la continuità di y seguirà dalla convergenza uniforme 
della successione di funzioni continue (x), che proveremo al punto b), grazie 
al Corollario 44. 

Sia X = co. In questo caso ciascuna delle successioni x, = xn(f) tende a 
zero per & + +00, e, come proveremo al punto b), la successione stessa con- 
verge uniformemente ad y = (y(k)). Il teorema del doppio limite, teorema 43, 
mostra che limy y(k) = 0, ossia che y € co. 

Proviamo ora 
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b) la funzione y è limite della successione (n). 


La funzione y è stata costruita come limite puntuale di x,(t). Mostriamo 
che in realtà il limite è nel senso della norma. Per questo fissiamo e > 0 ed 
un numero N. tale che se n, m sono maggiori di N. allora valga 


| 
Valutiamo ora |y(t) — x, (t)| per n > N. come segue: 


y(t) — en (0)] < TY(0) — centr (©)] +ntr (9) — on (5) < lu) — ener (Ol +e. (2.8) 


Questa disuguaglianza vale per ogni t e per ogni r > 0. Esiste r (dipendente 
da t) tale che |y(t) — cn4r(t)| < e. Il numero r esiste perché y(t) (per il 
valore fissato di #) è limite della successione di numeri (xn4+»(t)) (l'argomento 
precedente vale q.o. su O se X = L°(0)). 

Dunque, 


y(6) — en(5)| < inf{|y(t) — en4r(0)]} + e < 2e. 


2.3.2.2 Completezza dello spazio H°(D) 


Se (x,) è una successione fondamentale in H®(D), essa è anche una successione 
fondamentale in L°°(D) e quindi converge in LY(D) ad una funzione xo, che 
è limitata. Per provare la completezza di H®(D) basta mostrare che xo è 
olomorfa. Ciò discende dal Teorema di Weierstrass sulla convergenza, uniforme 
sui compatti, di successioni di funzioni olomorfe. 

Ciò prova che xo € H®, xo = lim x, come si voleva. 

Non proveremo la completezza degli spazi H?(D), proprietà che vale per 
ogni p € [1, +00]. 


2.3.2.3 Completezza degli spazi (? con1<p< +00 


Indichiamo col simbolo (xn) = (@n(k)) una successione di elementi di /?. Sia 
essa fondamentale. Da 


+00 1/p 
en (K) — tm(k){= p en) — cu 


segue che per ogni k la successione numerica (xn(k)) è fondamentale e quindi 
convergente. Ciò induce a definire la successione xo con 


Holk)= lim dale) 


Proviamo ora 
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a) la successione ro appartiene ad /?. 


Notiamo per questo che la successione (x,) di /?, essendo fondamentale, è 
limitata: esiste M indipendente da n e tale che 


+00 1/p 
p So <M. 


Segue che per ogni v vale 


1/p 


v 1/p i 
PIG = lim PICI <M. 


Passando al limite rispetto a v, si vede che xo € l?. 
b) vale xo = lima, in ??. 
Si fissi e > 0 e sia N = N(e) tale che se n, m superano N allora vale 
en — Cm < €. 
Per n, m maggiori di N. e per ogni v vale 


v 1/p +00 1/p 
p \en(7) - 20) < p le) 20) da 


r=0 
Tenendo fermi v ed n, si passi al limite per m + +00. Si trova: 
” 1/p 
Din) mer] e 
r=0 


e questa disuguaglianza vale per ogni v. Prendendo l’estremo superiore rispetto 
a v si vede che, quando n > N(e), vale 


[len — toe £ €. 


Questo volevamo provare. 


36 CAPITOLO 2. GLI SPAZI DI BANACH 


2.3.2.4 Completezza degli spazi [P(0), p< +00 


In questa parte conviene distinguere tra gli elementi [x] di L?(L), ossia le classi 
di equivalenza, e i loro rappresentanti. 

Sia ([c,]) una successione fondamentale di L?(L). Il primo passo per mo- 
strarne la convergenza è di costruire una funzione xo, la cui classe di equivalen- 
za è candidata ad essere limite di ([x,]). Gli esempi precedenti suggeriscono 
di costruire xo calcolando il limite puntuale dei valori di opportuni rappre- 
sentanti delle classi [x,]. Questo metodo però non può applicarsi nel caso di 
IP(0) perché si sa che una successione di funzioni che converge in media può 
non convergere in nessun punto, si veda il Teorema 35. Usiamo quindi una 
strategia diversa. 

Ricordiamo una proprietà generale delle successioni fondamentali: una suc- 
cessione fondamentale che ha una s.successione convergente è essa stessa con- 
vergente. Consideriamo una successione ([x,]) di elementi di L?(0) e per ogni 
classe fissiamo un rappresentante che indichiamo xn. In questo modo si trova 
una successione (x,) di funzioni definite q.o. su Q, e tali che per ogni e > 0 
esiste N = N(e) con questa proprietà: 

1/p 


ae | ( ica(8) — cuim(0)1às de; (29) 


Facciamo vedere che una successione di funzioni (x,) con tale proprietà am- 
mette una sottosuccessione convergente q.0., che indicheremo col simbolo (yk). 
Dato che {[yx]} è sottosuccessione della successione fondamentale {|[xn]} 
segue che anche {[x,]} converge. 
Ricordando la definizione di N, in (2.9), la sottosuccessione si costruisce 
con la regola seguente: 


e si fissa e = 1. Si sceglie N(1) + 1; 

e si fissa e = 1/2. Si sceglie N(1/2) + 1; 

e in generale, con e = 1/2*. Si sceglie N(1/2%) +1. 
Si considera quindi la sottosuccessione (yx) = (£v(k)+1)- 

La successione (yx) gode della seguente proprietà: 

1 
|| “ Yr+41]|z20) < 9° 

Proviamo che la successione di funzioni (yy) converge q.o. E’ strumentale 

a ciò introdurre la serie telescopica 


00 
) Zk 3 Zk = Yk+1 — Yk- 
k=1 
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Essendo 


m 


DO 2 Um Vo 


k=1 

per provare la convergenza della successione, basta provare quella della serie. 

La costruzione della successione (y,) implica la convergenza assoluta della 
serie. Per vederlo, notiamo prima di tutto che 


D(funtora] Lai (2.10) 


Consideriamo ora la serie dei valori assoluti, g(s) = YX{5S |zx(s)| e le sue 


somme parziali 
n 
=) |z4(8) 
k=1 


La successione delle somme parziali è monotona crescente e quindi esiste 


g(s) = limg,(5) IO 


e inoltre, dalla disuguaglianza di Minkowski e dalla (2.10), 


1/p 


[fropar]" <L [fire] Sia 


Dunque, dal teorema della convergenza monotona, |g(s)|P è integrabile su 
Q. Questo implica che la funzione g(s) è finita q.o. su Q. Dunque, per q.o. 
x € Q, la serie numerica 
+00 
_1zx(9) 
k=1 


converge; e dunque anche la serie numerica 
+00 
) zk(5) 
k=1 


converge q.0. su 9. Ciò mostra che la successione (yx(s)) converge q.0. su Q 
e permette di definire una funzione 


+00 


to(s) = limyx(5) = >. zx(5) +v1(5). 


k=1 
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La (2.10) mostra che xo € ZP(0). Inoltre, 


LI "al < > VISCIZINE DE 


Ciò prova che la successione di classi di equivalenza ([yx]) converge alla classe 
di equivalenza ([co]). Ciò è quanto volevamo provare. 

Osserviamo che, in particolare, abbiamo anche provato un teorema sulla 
convergenza in media: 


n 


Lo(5) — ) 4(8) a) 


k=1 


Teorema 42 Sia 1 < p< +00. Se una successione di funzioni (cn) in LA(O) 
converge în media di ordine p ad xo allora esiste una sottosuccessione della 
(cn) che converge ad xo q.0. su LA. 


2.3.2.5 Completezza degli spazi di Sobolev 


Ricordiamo: sia © è un aperto di R” e siano u € LP?(L) una funzione a valori 
scalari e v € L?(0) una funzione a valori vettori n-dimensionali. Si dice che 


v= Vu 


se per ogni @ di classe C”? ed a supporto compatto in © vale 


fu9vias=- f (960). 


Q 


In questo caso si dice che u € WtP(O) e 


1/p 
i | f tuoas+ f vas | 
Q Q 


Dunque, se (un) è fondamentale in W!P(Q), le due successioni (un) e (Un) = 
(Vun) sono fondamentali in norma LP(0); e dunque convergenti, 


Un è Uo, Up = Vga 


Passando al limite si trova quindi 
- | (9008 ds = lim | Vun(5)6(3) ds 
O O 
= / RIOT / “lle 
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per ogni funzione @ di classe C®(0), a supporto compatto. Dunque si ha: 


Vuo = Vo 
Un > uo in IP(O) 
Vun = Un > vo in IP(O) 


Dunque uo € W®P(Q) ha per gradiente vo, ed (un) converge ad o in 
WIP(O). 
Ciò prova la completezza di W!P(Q). 


2.3.3 Teorema del doppio limite 


Il Teorema del doppio limite riguarda una successione di funzioni (x), definite 
su un qualsiasi insieme ©. Per esempio, per ogni n la x, può essere una suc- 
cessione (x, (k)), oppure può essere una funzione x, (t) definita su un intervallo 
[a, b]. 

Indichiamo genericamente con t gli elementi di Q. 

Le funzioni prendono valori in uno spazio di Banach che indichiamo con 
X. 

Supponiamo che per ogni n esista? 


lim en(t) =hy CA: 


In questa scrittura può essere t + to, |t| + +00 o anche t + +00 se Q = R. 
Scriviamo quindi genericamente 


lim en(t) = La 840, (2.11) 


Vale allora: 


Teorema 43 (del DOPPIO LIMITE) Per ogni n, esista il limite L,, in (2.11) 
(e sottolineiamo: Ln € X). 
Se (xn) converge ad xo uniformemente su O allora esiste 
lim xo(t) = Lo E X 
tòa 


e sì ha 


ossia vale 
lim lim xn(6)| = lim [lim tn(6)| . 
n tia tia n 
Sla precisazione “L, € X” può sembrare ridondante. In realtà non lo è se accade che 
X = R. In tal caso la condizione “L,, € R” esclude che il limite sia +00. 
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Dim. Proviamo prima di tutto l’esistenza di limj_,a to(t) = Lo € X. Un teore- 
ma dovuto a Cauchy dà una condizione necessaria e sufficiente per l’esistenza 
del limite in X (ossia, se X = R, per l’esistenza del limite finito). 


lim xo(t) = Lo EX 


tia 


se e solo se per ogni e > 0 esiste un intorno” /, di a tale che: 
Ut'el = |ro)-zco(t")|<e. 


Useremo la parte sufficiente di questa condizione per provare l’esistenza 
di Lo e, nel corso della dimostrazione, applicheremo la parte necessaria del 
teorema a ciascuna delle x, (t), grazie al fatto che l’esistenza dei limiti in (2.11) 
è nota per ipotesi. 

Per provare l’esistenza di Lo, valutiamo |xo(t') — xo(t”)| come segue: 


zo(t) — ro(t°)] < |ro(©) — en(©) + en() — cn(t°)| + |rn(0%) — zo(1)]. 


Fissiamo e > 0. 
Usando la convergenza uniforme, si scelga n così grande da avere, per ogni 
i, 
|co(t) — en(t)|<e. 


Non abbiamo ancora scelto né t’ né t” ma, comunque essi saranno scelti, 
certamente avremo 
Ivo(t) — ca(t)|<e, \en(t) — ro(t")|<e. 


Con questo valore di n ormai fissato, si usi l’esistenza del limite 


ima. 
lm ai: 
Il teorema di Cauchy implica l’esistenza di un intorno I, di a tale che se #" € IL, 
t" € I, allora 
|en() — en(t’)|<e. 
Si noti che I dipende dal particolare valore di n che è stato fissato e che 


dipendente a sua volta dal solo e. 


Sanalogo a quello che correla le successioni fondamentali e le successioni convergenti. 
"ovvia interpretazione del termine “intorno” quando per esempio x € R e a = +00. In 
tal caso l’intorno è una semiretta (r, +00). 
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Ricapitoliamo quanto abbiamo visto finora: per ogni e > 0 esiste un intorno 
I. di a tale che per ogni coppia di punti t' e #” in I, si ha 


|co(t) — co(t°)| < 
< lol) n) 
—_ _—_—_€_€m 


< € per n opportunamente 
grande, grazie alla 
convergenza uniforme 


ul tn (1) — en (0°) 
—_—_—___—_€—€ 


<eset e I, t" € I 
per l’esistenza del limite 


iu) tn (1°) — colt) 
———_y_—__—- 


< € per n opportunamente 
grande, grazie alla 
convergenza uniforme 


dé; 
Il teorema di Cauchy permette di concludere che esiste 


ta 


Proviamo ora che 
n 


Valutiamo |Lo — Ln] come segue: 
|Lo — Ln] < |Lo — wo(t)| + |wo(t) — cn(6)[ + |en(t) — Lal. 
Sia e > 0 fissato. Grazie alla (2.12), esiste un intorno /, di a tale che 
tel => |Lo-%zo(t)|<e. 


Grazie alla convergenza uniforme, esiste un numero N. tale che per ogni t 


vale 
hoN « [alba]. 


Dunque, per t € I. e per ogni n > N. vale 


|Lo — La| < 2€+|cn(t) — La. 
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Il membro sinistro non dipende da t e quindi per ogni n > N si ha anche 
|Lo — Ln| < 2€+ lim la (tr La] = 2e: 
a 


Ciò è quanto dovevamo provare. 1 
In particolare si ha: 


Corollario 44 Una successione (xn) di funzioni continue definite su un qua- 
lunque insieme £ ivi converga uniformemente alla funzione xo. Allora xq è 
continua su SL. 


2.4 Sottospazi di spazi lineari normati 


Sia X uno s.l.n., la cui norma indicheremo col simbolo || - ||. Sia Y un s.spazio 
di X. Ricordiamo che questo significa 


Vu, ygEY, Va, pE® = ay + By E Y. 


In particolare, Y stesso è uno spazio lineare e viene ad essere uno s.l.n. se 
ad Y si restringe la funzione norma definita su X. In tal caso diremo che 
Y è un s.spazio dello s.l.n. X e diremo che la norma su Y è quella INDOTTA 
dalla norma di X. Notiamo che talvolta potrà essere necessario considerare su 
Y una norma diversa da quella indotta da X. Ciò va sempre esplicitamente 
specificato per evitare ambiguità. In caso contrario assumeremo che la norma 
su Y sia quella indotta dalla norma di X.. 

Quando X ha dimensione finita, i sottospazi sono le controimmagini di {0} 
sotto l’azione di trasformazioni lineari; e si sa che: 


Teorema 45 In dimensione finita, tutte le trasformazioni lineari sono conti- 
nue; e quindi tutti è s.spazi sono chiusi. 


Invece, se X ha dimensione infinita, esso ammette sia s.spazi chiusi che 
non chiusi. Esempi di s.spazi chiusi sono ovviamente {0} ed X stesso. Vediamo 
un esempio di s.spazio non chiuso. 


Esempio 46 Si considera lo spazio C(a, db) ed in esso il s.spazio Y dei polino- 
mi. E’ chiaro che Y non è chiuso perchè la restrizione ad [a, b] della funzione 
esponenziale è limite uniforme di polinomi. Infatti, la serie di Taylor 


converge uniformemente sui compatti. 
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E’ importante sapere che non soltanto funzioni “regolari” possono appros- 
simarsi uniformemente con polinomi: 


Teorema 47 (di WEIERSTRASS) Sia f una funzione continua su un inter- 
vallo limitato e chiuso [a,b], a valori reali. Esiste una successioni {pn} di 
polinomi a coefficienti reali che converge ad f, uniformemente su [a, b]. 


La dimostrazione di questo teorema è importantissima perché permette 
di introdurre il concetto di “identità approssimata”. Ad essa è dedicato il 
paragrafo 2.4.1. 

Come conseguenza del Teorema 47 proveremo: 


Teorema 48 Lo spazio C(a,b) è separabile. 


Come sempre, nella notazione C(a,b) è implicito che si lavori su un in- 
tervallo compatto [a, b]. Invece, nel seguente teorema, ancora conseguenza del 
Teorema 47, né la limitatezza né la chiusura è richiesta. 


Teorema 49 Sia 1 < p< +00 e sia (a,b) un intervallo limitato o meno. Si 
ha che: 


1. Se (a,b) è limitato, i polinomi sono densi in LP(a, b); 
2. lo spazio LP(a, b) con p< +00 è separabile. 


Le dimostrazioni dei teoremi precedenti? sono posposte. 

Una ulteriore proprietà puramente algebrica degli spazi lineari è la seguen- 
te: ogni loro s.spazio ammette COMPLEMENTARE. Ricordiamo che un spazio 
lineare Z è un complementare di un spazio lineare Y (ambedue s.spazi di X) 
se: 

ZOt=10}4 Z+Y=X; 


equivalentemente, se ogni elemento x di X si rappresenta in modo unico come 
somma di un elemento di Z e di uno di Y. 

Quando il s.spazio Z è complementare del s.spazio Y, la dimensione (finita 
o meno) di Z si chiama la CODIMENSIONE di Y. 

Quando si lavora con spazi normati, è naturale chiedere se tutti i s.spazi 
chiusi ammettano complementare, anch’esso chiuso. In dimensione finita la 
risposta è affermativa. Invece: 


Teorema 50 Esistono s.l.n-ti X, completi, dotati di s.spazi chiusi i quali sono 
privi di complementare chiuso. 


8che potrebbe essere estese al caso di spazi C(K) ed L?(K) con K C R” anche con n > 1 
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Particolarmente importanti sono i sottospazi chiusi di codimensione 1, e 
anche i s.insiemi della forma 
Lo + H , 


con H sottospazio chiuso di codimensione 1. Si chiamano tali s.insiemi gli 
IPERPIANI di X. 

La dimostrazione del Teorema 50 consiste nella esplicita costruzione di un 
s.spazio chiuso privo di complementare chiuso, per esempio di /?, con 1 < p < 2 
oppure con p > 2. La costruzione è alquanto macchinosa e viene omessa. 


Osservazione 51 E’ bene ricordare che gli spazi {?, 1 < p < +00, sono 
completi. Si veda il paragrafo 2.3.2 per la dimostrazione. E’ anche bene sapere 
che ogni s.spazio chiuso di 1? ammette complementare. Si veda il paragrafo 227 
per la dimostrazione. 


2.4.1 Identità approssimate e dimostrazione del teore- 
ma di Weierstrass 


Una famiglia di funzioni a valori reali {R,(s)} che gode delle proprietà 0-3 
seguenti si chiama IDENTITÀ APPROSSIMATA. Le proprietà richieste sono: 


0. per ciascun valore di v, la funzione s + h,,(s) è integrabile su R; 
1. h,(s) => 0 per ogni 5; 
2. J'h,(s)ds=1 per ogni v > 0; 


3. per ogni e > 0 si ha: 


= +00 

lim h,(s)ds=0, lim hy(s)de= 0. 

v-+0+ a v-+0+ Le 
La ragione del termine “identità approssimata” è espressa dal teorema se- 
guente, che prova che la famiglia {h,} “approssima” l’identità rispetto alla 
convoluzione. Per una giustificazione più generale si veda il paragrafo 4.3.6. 


Teorema 52 Sia {h,(s)} un'identità approssimata e sia f(x) una funzione 
uniformemente continua e limitata su R. Sia u(v,x) la funzione 


u9)=f hle-fb= f MIA 


(0.0) _—00 
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Vale: 


Jim uv, citt 


Il limite è uniforme su R. 


Dim. La proprietà 1. dice che l’integrale di h,(s) vale 1. Dunque, si può 
scrivere 


+00 


u(02) — f(2) = Ii h,(s)f(c— 5) — f(a}] ds 


_—00 


si VIBIIOTEE —s}=)| de +f “nil — s)- f(a)] ds 


(0.0) 


di 3. he =) fa] ds. 


€ 


Si fissa un numero o e si usa l'uniforme continuità di f su R per scegliere 
€ = € in modo tale che 


f(a- s)- f(a)|<0 sE (7,6). 


Le proprietà 1. e 2. implicano che l’integrale su (—€, €) ha modulo minore di 
o per ogni v > 0. Infatti, 


< / h(s)lf(c-)- fade 


€ 


| f hf =3)- fo] 


€ +00 
<of n(s)as<0 f hp\sbde=6@: 
Fissato tale numero €; si usino le proprietà 1. e 3. e la limitatezza di f su 
R per trovare vr, tale che, se v € (0, 7), ciascuno degli integrali rimanenti sia 
in modulo minore di o. I 


Le identità approssimate che si incontrano più spesso in pratica si costrui- 
scono come segue: si assegna una funzione integrabile h(s), non negativa. 
Dividendola per il suo integrale, si può assumere 


faasi 


(0.0) 


L'identità approssimata si ottiene ponendo 


ig Dh(5/0). (2.13) 
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La figura 2.2 mostra i grafici di alcune delle funzioni h,(5) così ottenute a 
partire dalla funzione 


2 


1 L. e 
T(1 + 52) (sinistra) Vai 


(destra). 


Figura 2.2: Esempi di identità approssimate 


Osservazione 53 Implicitamente abbiamo supposto che v sia un parametro 
continuo. Talvolta v prende valori naturali, e l'identità approssimata è una 
successione di funzioni. In questo caso il limite per v + 0+ si sostituisce col 
limite per v + +00. 

Diciamo infine che, così come si introducono le identità approssimate su 
R, si possono anche introdurre le proprietà approssimate su R”. Le modifiche 
alla definizione, alla dimostrazione del Teorema 52 (e alla costruzione a partire 
da una data funzione positiva) sono ovvie e vengono lasciate al lettore. 1 


Veniamo ora alla dimostrazione del teorema 47, TEOREMA DI WEIER- 
STRASS. 

La dimostrazione del Teorema di Weierstrass è suggerita da certe conside- 
razioni sull’equazione del calore, che conducono a studiare gli integrali 


+ IL (€ — s)ds= u(t, x). (2.14) 


Come si è notato, la famiglia delle funzioni 


il 
e78/4t 


VA4TE 
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è un’identità approssimata (il cui parametro si indica con t perché nelle ap- 
plicazioni all’equazione del calore indica il tempo. Ovviamente v4t ha ora il 
ruolo di v nella (2.13)) ottenuta a partire dalla funzione 


h(s) = pe; hi(5) = —/ (3) 


Si veda la figura 2.2, a destra. 

Sia f una funzione continua su [a, b]). Estendiamola in modo qualsiasi ad 
una funzione continua su R, nulla per a < a — 1 e per a > b+ 1. Indichiamo 
ancora con f la funzione così estesa. 

E’ chiaro che la funzione f è uniformemente continua su R. Sia u(t, x) la 
funzione definita in (2.14). Si vede facilmente che questa funzione è continua 
pert>0edx ER. 

Applichiamo il Teorema 52, ottenendo 


+00 
f(x) = tim u(t,0) = lm |_eFIAp1d 


Ora facciamo intervenire la condizione che f è nulla per s < a — 1 e per 
s>Db+1. Si ha così 


i DI 
ult, x) -#/e f(s) ds. 
Si fissi o > 0 e t; tale che 
Ultaa)= fl) =0/2: (2.15) 


Il numero t, esiste, grazie al Teorema 52. 
La disuguaglianza (2.15) vale per ogni x € R. Limitiamoci però a conside- 
rare i valori di x in [a — 1,b+ 1]. Si rappresenti 


La serie, come funzione di s, converge uniformemente su [a—1,b+1]. Dunque, 
esiste N, tale che 


k 
o/4rTto 
E -Vr(- ge sela-b-1,b-a+1] 


(b— a)M 
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con M = max|fl. 
Si ha quindi: 


ult, €) — 


1 bi Be 4 (x — s)? k 
VATÉa |, Dir È Ho ) E 


1 Mil eg 1 (1-82) 
7° VATI L. ‘ e Dx È Ho | dba 
1 


ESILE) en 
= Ci Ho = cal x-r)dr 
Arto fu k k! Ato 


Combinando questa disuguaglianza con (2.15) si vede che la funzione f(x) si 
approssima uniformemente su [a, b] mediante i polinomi 


1 gii (e — s)?\} 
VITI, Li Mo ) AAA 


Il teorema si estende a funzioni di n variabili, sostanzialmente con la 
medesima dimostrazione. Si ricorre per questo al seguente risultato: 


<< D: 


Teorema 54 (di TIETZE) Ogni funzione continua su un compatto di R” am- 
mette estensione uniformemente continua e limitata ad R”. 


Si fa quindi uso dell’identità approssimata 


1 el? 
hi(x) = (Antynr2” st. (2.16) 


Si noti che troncando la serie della funzione e! si trovano polinomi in |x|} = 


Vi 1 


Osservazione 55 I punti x € R? si possono anche leggere come punti x + dy 
del piano complesso e gli argomenti precedenti possono adattarsi al caso delle 
funzioni a valori complessi. Però, gli approssimanti che si ottengono troncando 
la serie di Taylor dell’identità approssimata (2.16) sono polinomi in x? + y? e 
noninz=x+tîy. Non si trova quindi un’approssimazione mediante polinomi 
della variabile complessa z. 
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2.4.2 Dimostrazioni posposte 


In questo paragrafo proviamo i Teoremi 48 e 49. 


Dimostrazione del TEOREMA 48. Abbiamo provato che l’insieme di tutti i 
polinomi è denso in C(a, b). Quest’insieme non è numerabile. Infatti i polinomi 
sono parametrizzati dai loro coefficienti, che sono numeri reali. Consideriamo 
però i soli polinomi che hanno numeri razionali come coefficienti. 

Ogni polinomio si approssima in modo uniforme mediante polinomi a coef- 
ficienti razionali; e quindi anche l’insieme dei polinomi a coefficienti razionali 
è denso in C(a, b). Per concludere la dimostrazione, basta notare che l’insieme 
dei polinomi a coefficienti razionali è numerabile come unione della famiglia 
numerabile di insiemi P,,, ciascuno numerabile, 


P,,= {polinomi di grado n e coefficienti razionali} . i 


Dimostrazione del TEOREMA 49. 

Abbiamo bisogno di alcune proprietà delle funzioni integrabili secondo 
Lebesgue. 

Sia f € L!(a,b) e si definisca 


sa)= | 16) 


con c € [a,b]. Si prova che la funzione g(x) è continua e q.o. derivabile, con 
derivata q.o. uguale ad f(x). 

Ciò vale sia su intervalli limitati che illimitati. 

Supponiamo ora che (a, 6) sia un intervallo limitato e che f(x) sia limitata, 


|f(@)] < M. 


Al variare di Ah, consideriamo i rapporti incrementali” 


ER] f(s) ds. 


E’ immediato verificare che 
|Da(c)|} < M 


°Ovviamente interessa il caso |h|] piccolo. Per poter definire il rapporto incrementale per 
ogni x € (a,b), supponiamo di aver esteso f(x) ad un intervallo un po’ più grande, per 
esempio estendendola con zero. 
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e, come si è già detto, 


lim (a) = q.0. x E (a,b). 
Dunque, 
lim®;(e)= (7) 


h-+0 


vale nella norma di LP(a, d), per ogni p € [0, +00). 

Fatta questa premessa, proviamo il teorema 49. 

Ricordiamo che (a,b) può non essere limitato e che f(x) può non essere 
limitata. Premettiamo 


Lemma 56 Sta (a,b) un intervallo limitato e sia f € LP(a, db), 1 < 
in 


PZ +00 
Esiste una successione (pn(x)) di polinomi che converge ad f(x) in LP(a,b 


la 
Dim. Fissato il numero naturale n, mostriamo come costruire il polinomio 
Pr). 2 

Se la funzione f(x) non è limitata, si determini k in modo tale che ||f(x) — 
f(€)]|zr(a,) < 1/3n, con 


fa) ={ f(2) se |f(0)| < 


k altrimenti. 


Se f(x) è limitata, sia f(x) = f(2). 


Introduciamo ora i rapporti incrementali 


Da quanto detto sopra si deduce che per ogni n esiste un valore fn di h 


tale che 
1 


È — D P(a < sa 


Per ogni A la funzione P,, (7) è continua su [a, b] (limitato e chiuso). Per 
il Teorema di Weierstass, esiste un polinomio pn(r) tale che 


1 


max Ipn(2) — Pa (0)) < 3n(b = a)!/P 


[a 


e quindi tale che 


1 
n = D Pla <—. 
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Per questo polinomio si ha 


lpn(1) — F(0)]|zoca,) £ [lpn(®) — Pan (©) ||L2(a,) 
+11®1, (0) — f(@) Ir) + NÉ) — FO Izetad) < 


3]HW 


Ciò completa la dimostrazione. E 


Presentiamo ora la dimostrazione del Teorema 49. Procediamo per gradi 
nella dimostrazione. Introduciamo e > 0 e un numero R > 0. Definiamo 
quindi 

_S fa) se lel<R 
Ira) = { 0 altrimenti. 


Si sa che si può trovare A tale da avere 
If = falle) < e/3. 


Fissato questo valore per , e questa funzione fr, basta usare il Lemma 56 
per dedurre l’esistenza di un polinomio p(x) tale che 


fr) — p@)lle-r,a < e/3. 


La f(x) è quindi approssimata a meno di (2/3)e dalla funzione 


{ p(e) se le|< R 


0 altrimenti. 


Per concludere la dimostrazione è ora sufficiente imporre ad R di pren- 
dere valori interi e quindi approssimare i polinomi p(x) mediante polinomi a 
coefficienti razionali, come nella dimostrazione del Teorema 48. 
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2.5 La compattezza 


Ricordiamo che un s.insieme K dello s.l.n. X si dice RELATIVAMENTE COM- 
PATTO quando ogni successione (x) a valori in K ammette s.successioni (x7, ) 
convergenti (non si richiede che il limite appartenga a K). L’insieme K si dice 
COMPATTO quando è relativamente compatto e chiuso. Il teorema di Bolzano- 
Weierstrass può riformularsi dicendo che se ® = R oppure ® = C allora ogni 
s.insieme limitato e chiuso di ®" è compatto. Si ricordi che questa proprietà 
è cruciale per la dimostrazione del teorema di Weierstrass sull’esistenza di 
massimi e minimo. 

Sfortunatamente, l’analogo del Teorema di Bolzano-Weierstrass non vale 
in spazi di Banach di dimensione infinita; anzi: 


Teorema 57 Sia X uno spazio normato. Se una sfera 
{e | |e- zo] =} 
è compatta allora lo spazio ha dimensione finita. 
Il Teorema 57 implica in particolare: 


Corollario 58 Sia dimX = +00. Se K è relativamente compatto, allora K 
non ha punti interni. 


Infatti, se K contiene punti interni esso contiene una sfera chiusa, che deve 
essere compatta perché ogni s.insieme chiuso di un compatto è esso stesso 
compatto. Ciò non può darsi se dimX = +00. 

E° però vero che: 


Teorema 59 Se il s.insieme K di X è compatto, allora esso è limitato. 


Infatti, se X è illimitato esso contiene l’immagine di una successione (xn) 
tale che ||cn|| + +00; e si vede facilmente che (x,) non ammette s.successioni 
convergenti. 

Ricapitolando, in dimensione infinita gli insiemi compatti (rispetto alla 
topologia della norma) sono pochi (e ciò avrà conseguenze nefaste nei problemi 
di ottimizzazione) e difficili da caratterizzare. Di conseguenza i pochi teoremi 
che caratterizzano gli insiemi compatti sono importanti. Il prototipo ed il più 
utile di essi è il Teorema di Ascoli-Arzelà, che caratterizza gli insiemi compatti 
di C(a,b) (ricordiamo che con questo simbolo si intende in particolare che 
l'intervallo [a, b] è limitato e chiuso). 
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Sia K compatto contenuto in C(a, 5). Abbiamo già notato, nel Teorema 59 
che K deve essere limitato; ossia deve esistere A > 0 tale che 


lalla ai Vere K. 


Trattandosi di limitatezza nella norma della convergenza uniforme, usa anche 
dire che K è UNIFORMEMENTE LIMITATO. 

Ricordiamo che ogni funzione x € C(a, db) è uniformemente continua perché 
[a, b] è limitato e chiuso; ossia, per ogni e > 0 esiste un numero é, che dipende 
da e e dalla funzione x, tale che 


let) — e) <e, Ve t" € [a,b] per cui | — "|< dò. 


Si dice che l’insieme K è equicontinuo quando ò si può scegliere dipendente da 
e ma non dall’elemento x € K; ossia: 


Definizione 60 Si dice che l’insieme K è EQUICONTINUO quando per ogni 
e > 0 esiste dò > 0 tale che per ogni x € K e per ogni t, t" in [a,b] tali che 
| -t"|<òsi ha: 

le) — a(0)]<e. 1 


Ovviamente, ogni insieme finito di funzioni continue è equicontinuo. 


Vale: 


Teorema 61 (di ASCOLI-ARZELÀ) Gli insiemi relativamente compatti di C'(a, b) 
sono tutti e soli quelli uniformemente limitati ed equicontinui. 


2.5.1 Dimostrazioni posposte 
Proviamo i teoremi enunciati. 


Dimostrazione del TEOREMA 57. Basta mostrare una successione di elemen- 
ti di norma 1 priva di sottosuccessioni fondamentali. Notiamo il seguente 
lemma (di immediata dimostrazione) che verrà utile anche in seguito: 


Lemma 62 Sia (x,) una successione tale che ||cn — cm) > 0 > 0 per ogni 
coppia n ed m. La successione (x,) non ha s.successioni fondamentali. 


Per costruire una successione (r,) con le proprietà richieste dal lemma, 
facciamo intervenire: 


Lemma 63 (di Riesz) Sia M un s.spazio chiuso di X, diverso da X. Per 
ogni e > 0, esiste un elemento x € X di norma 1, che dista da M più di 1— e. 
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Dim. Si fissi un qualsiasi e > 0 e quindi si fissi un o > 0 tale che 


l-e< 


) 2.17 
l+0o ( ) 


Ricordiamo che la distanza d(x, M) di x da M è 
d(x, M) = inf{[|x - mjj|meM}. 
Essendo M # X, ed M chiuso, esiste x} 7 M a distanza positiva da M: 
d(x,,M)=d>0. 
La definizione di distanza mostra che, essendo o > 0, esiste vu; € M tale che 
[lex — vo||< d(1+0). 


Sia 
y=X1—Uo. 


Ovviamente, 
|y]|= ||e1- vol] £ d(1+0) (2.18) 


e inoltre d(y, M) = d(x1, M) perché v; € M; ossia 


(4,30) = dr, 3) = d > lea — dsl] = Il 
Scegliamo ora 
ve 
yi] 


e notiamo che, usando (2.17) e (2.18) si trova: 


d(xo, M) nd(T ui) ff ment} 
=int{ Ly - (olii mem} 


1 
tf ci (vo + mill) || mem} 


Y 

1 d 1 
tft 2i- mil |Imem}= >. 

y ly 1+0 


La dimostrazione è quindi completata. i 
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E’ ora facile costruire una successione di elementi di norma 1, priva di 
s.successioni convergenti: si sceglie 7] 7 0 qualsiasi e si definisce 


M, = span{x1} = {tx1|t € D}. 


Si sceglie quindi x, di norma 1, con 


d(x2, Mi) > 


NIH 


In particolare vale ||c2 — x1]| > 1/2. 

Definiti x1,..., xx, si sceglie rx+3 di norma 1, distante almeno 1/2 dallo 
spazio generato dai vettori x1,..., Xx. 

Essendo dim X = +00, X # span {x1,... xx} e quindi questa costruzione 
si può ripetere e conduce ad una successione (x,) i cui elementi distano due a 
due almeno 1/2, e quindi priva di s.successioni convergenti. 


Dimostrazione del TEOREMA 61. Proviamo la parte necessaria. Si è già 
detto che se K è compatto allora deve essere limitato (teorema 59). Proviamo 
che se è compatto in C(a, 6) allora esso è anche equicontinuo. Si usa il lemma 
seguente: 


Lemma 64 Sia K compatto in uno spazio di Banach X e sia e > 0. Esiste 
un insieme finito di elementi k1,...ks di K, tali che 


KC|]B(ke, Bk ={r e X]|]le-ki|<@. 


Dim. per assurdo sia K compatto e sia eo > 0 un numero tale che la proprietà 
non valga. Scelto un qualsiasi x} € K, B(x1, 0) non copre K; e quindi esiste 
x € K che dista da 2} più di eg. Ancora perchè e non soddisfa alla proprietà 
detta nel lemma, B(x1,€0) U B(x2, 60) non copre K. Dunque esiste x3 in K 
che dista più di ey sia da x che da x>. 

Iterando questo procedimento, si trova una successione (x,) i cui punti 
distano l’uno dall’altro almeno eg, e quindi priva di s.successioni convergenti. 
Ciò contrasta con la compattezza di K. n 


Proviamo ora che l’insieme K, compatto in X = C(a, db), è equicontinuo. 
Si fissi e > 0 e si fissino k1,...,k, tali che 
KC|]Bke. 


Ciascuna delle funzioni &; è una funzione uniformemente continua e quindi 
l’insieme delle &;, che sono in numero finito, è equicontinuo: esiste ò > 0 tale 
che se |t' — t"|] < 6 allora |k;(t) — K;(t)| < e per ogni è. 
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Sia ora x € K qualsiasi e k,, una funzione dell’insieme {K1,...,kr} che 
dista da x meno di e. Valutiamo: 


(0) — (0) ]2(0) — Rol + Tiio(1) — Ro) + Jo (2°) — 2(0°)] < 3e. 


Questa disuguaglianza vale per |t' — t”"|] < 6 e per ogni x € K. Notando che ò 
non dipende da x € K segue l’equicontinuità. 

Proviamo ora la condizione sufficiente: proviamo che se K C C(a, d) è sia 
limitato che equicontinuo allora K è relativamente compatto. Per questo, sce- 
gliamo una qualsiasi successione (x,) in K e diamo un metodo per costruirne 
una s.successione convergente. Per fare ciò, fissiamo prima di tutto una suc- 
cessione iniettiva (t,) la cui immagine è densa in [a, 6]. Procediamo ora per 
passi: consideriamo la successione di numeri (xn(t1)). Questa è una successio- 
ne di numeri limitata perché K è limitato. Dunque ammette una s.successione 
convergente. Indichiamo col simbolo e (4) questa successione di numeri e 
consideriamo la successione di funzioni (eD). Valutiamo queste funzioni nel 
punto t> ottenendo la successione di numeri (eV ta). Estraiamo da questa 
una successione convergente, che indichiamo col simbolo (e © (t2)). Consideria- 
mo quindi la successione di funzioni (O) e la successione di numeri (e® (t3)). 
Iteriamo il procedimento. 

In questo modo si definiscono induttivamente le successioni di funzioni 
(O), (eD),. ..; ciascuna delle quali è s.successione delle precedenti. Dunque, 
la successione (a (t,)) è una successione di numeri che converge per ogni 
r < k. Inoltre, (2) è s.successione della (x). 

Consideriamo ora la tabella seguente. 


Si ha: 
e in ogni casella compare una delle funzioni della successione; 
e gli elementi della prima riga costituiscono una s.successione della (x); 


e ciascuna delle successive righe contiene gli elementi di una s.successione 
di quella che compare alla riga precedente; 


2.5. LA COMPATTEZZA 57 


e se si calcolano gli elementi della riga ?-ma per t = t;, con j < è, si trova 
una successione di numeri che converge. 


Queste proprietà implicano che la successione diagonale (220) è una 


successione di funzioni con questa proprietà: le successioni di numeri n + 
e (t,) convergono, per ogni k. 

Notiamo che per ora abbiamo usato la sola limitatezza dell’insieme K. 
Usiamo ora l’equicontinuità della successione di funzioni per provare che la 


successione diagonale (22) è fondamentale (e quindi convergente in C(a, bd) 
che, come si è detto, è uno spazio completo). 
Sia e > 0. Si vuol provare l’esistenza di N. tale che se n, m sono maggiori 
di N. allora vale 
e — e] < 36 ossia |eM4) - eM(0)]< 36 Vi e [a,b]. 
Si fissi dò > 0 tale che se |t' — t”"| < ò allora ogni x € K verifica 
let) — e(t")]< e. 


Rappresentiamo l’intervallo [a, b], che è limitato, come unione finita di intervalli 
di lunghezza minore di è: 


v 


[a,5]=|J[as, da]; = bs -as<d. 


s=l 
Per ciascun intervallo [a4, bs], fissiamo uno dei punti della successione (#,) che 
gli appartiene. Indichiamolo col simbolo t,. 
Sia t € [a,b] qualsiasi e sia s tale che t € [as, bs]. Valutiamo, usando 
l’equicontinuità, 
Fa e OSO - C.le 
He? eee] WE) - (i) 
Per ogni s, esiste N, tale che, se n, m sono maggiori di N,, vale 
CR 


ed i punti #, sono in numero finito e non dipendono dal punto t. Dunque, se 
sia n che m sono maggiori di N = max{N,,...,N,} si ha 

|eM A) — 2 ()] < 3e Vi € [a,b]. 
La dimostrazione è quindi completata. 


Il procedimento di estrarre la successione diagonale, dovuto a Cantor, va 
sotto il nome di METODO DIAGONALE DI CANTOR. 
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2.6 Operatori lineari 


Siano X ed Y due s.l.n-ti e sia f una trasformazione da X in Y. Non si richiede 
che il dominio di f sia tutto X. Per dire che f opera tra due s.l.n-ti, si dice 
che f è un OPERATORE. 

Si chiamano FUNZIONALI le trasformazioni che operano da X, s.l.n. sul 
campo scalare ®, e prendono valori nel campo scalare ® stesso. 

Siano ora X_ ed Y due spazi lineari sul medesimo campo scalare. Si dice 
che f è un OPERATORE LINEARE da X in Y quando 


e dom f è un sottospazio (non si richiede chiuso) di X; 


e vale f(ax + By) = af(x) + Bf(y) per ogni x, y in X e per ogni a, B in 
Dd. 


Quando si lavora con operatori lineari, invece della notazione f(x) usa 
indicare l'operatore con una lettera maiuscola, per esempio F, A; e scrivere 
Fa, Ax invece di F(x), A(x); ossia si usa la “notazione moltiplicativa” nota 
dall’algebra lineare. 

Studiamo ora le proprietà degli operatori lineari. 


2.6.1 Proprietà geometriche degli operatori lineari 


Si ricordi che il GRAFICO di una trasformazione y = f(x) da un insieme X ad 
un insieme Y è l’insieme delle coppie 


{(c,y)]y= f(2)}. 
Invece, l’IMMAGINE ed il NUCLEO! sono rispettivamente 
imf={y|yu=f(x)}} CY,  kerf={r]f(a)=0} CX. 
Si provi per esercizio: 


Teorema 65 Siano X ed Y due s.l.n-ti e sia f una trasformazione da X în 
Y. Vale: 


e la trasformazione f è lineare se e solo se il suo grafico è un s.spazio di 
DRY 
e se f è lineare sia la sua immagine che il suo nucleo sono s.spazi. 


10j] termine “nucleo” per indicare l’insieme degli zeri di una funzione si usa solamente se 
la funzione è lineare. 
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Notiamo ora: 


Teorema 66 Un operatore lineare da X in Y che ha immagine limitata è 
identicamente zero. 


Dim. Infatti, l’immagine di un operatore lineare è un sottospazio: questo è 
limitato se e solo se è il sottospazio 0. E 


Col simbolo B(xo, r) indichiamo la PALLA 

B(xo,r) = {1 | [le zo] Sr}. 

Lemma 67 Sia A un operatore lineare da X in Y e sia xo € domA. Vale 
B(x0,7) N (dom A) = x0 + B(0,7)N(domA). 
Dim. Infatti, con L = domA, 
B(xo,r)NL={xe€L]]lc-zo]|<r}. 

Sia x € B(xo,r)NL. Essendo xo, x nel sottospazio Ly = x—x0èinLe 
verifica ||y]| < r; ossia, 

=D y € B(0,r)NL. 


Dunque, B(x0,r7)NL C xo + B(0,r)NL. L’inclusione opposta si vede in modo 
analogo. 


Siano xo ed x1 due punti di uno s.l.n. X. Il SEGMENTO di estremi xo ed 21 
è per definizione l’insieme dei punti 


s=tzotl =; te [0,1]. 


(talvolta si considera anche il caso estremo xo = 21. In tal caso il segmento si 
riduce al punto xo). 

Sia K C X un insieme non vuoto. Si dice che K è CONVESSO quando K 
contiene un unico punto oppure quando il segmento che unisce due qualsiasi 
punti di K è contenuto in K; ossia quando 


to, rr € K, te[o,1]=tx0+(1-t)x € K. 
Ovviamente, ogni palla è un insieme convesso. Invece, la SUPERFICIE sferica 
S(cor) = {| ]||le- zo} = 7} 


non è convessa. 

Ricordiamo che gli insiemi convessi di R sono tutti e soli gli intervalli 
(limitati o meno). 

Il risultato seguente è di ovvia dimostrazione: 
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Teorema 68 Sia A lineare da X inY. Se K C domA è convesso în X, allora 
AK è convesso in V.. 


Le palle centrate in 0 sono insiemi convessi che hanno in più una proprietà 
di simmetria: se x € B(0,r) allora ax € B(0,r) per ogni a tale che |a] < 1. 
In generale, un insieme K si dice EQUILIBRATO se 


|a] <1, xEK => are K. 


Si dice che K è equilibrato rispetto ad un suo punto o se 


K=%x0+K, con K insieme equilibrato. 
Si vede immediatamente: 


e un insieme di C equilibrato rispetto a zo e che contiene 2’ contiene anche 
il disco di centro 20 e raggio |z' — zo). Affermazione analoga vale per gli 
insiemi equilibrati di R, sostituendo i dischi con gli intervalli simmetrici 
rispetto a zo. In particolare: 


Lemma 69 Un insieme equilibrato di R oppure di C che è illimitato è 
uguale, rispettivamente, a R oppure a C. 


e Se A è un operatore lineare da X in Y e se K è equilibrato in X, allora 
AK è equilibrato in Y; se K è equilibrato rispetto ad xo allora AK è 
equilibrato rispetto ad Aro. 


Torniamo a considerare un operatore lineare A da uno s.l.n. X in un s.l.n. 
Y e consideriamo le palle B(0,1), B(0,r°) e B(xo,r) di X. Supponiamo di 
sapere che xo € dom A. Si ha!!: 


AB(0,r)=r(AB(0,1)), AB(xo,r) = Aro+r(AB(0,1)). 
Di conseguenza, 


Lemma 70 Un operatore lineare A che è limitato su una palla è limitato su 
ogni altra palla. 


Hovviamente, se K è un s.insieme di uno spazio lineare X, di definisce 


rK={rx: «€ K}. 
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D'altra parte, con 5(0,1) = {x | ||x]|= 1}, 
se x € B(0,r) allora x = [||| (1) con TT € S(0, 1). 


Dunque: 


Lemma 71 Vale: 


sup {|Ax|lr}= sup {{Ax{|y}. 


|lellx<1 |le]|x=1 


In particolare, un operatore lineare A è limitato su una palla se e solo se è 
limitato sulla sfera S(0,1). 


Un operatore lineare che è limitato su una palla, non può “crescere troppo 
velocemente”. Infatti: 


Teorema 72 Sia A lineare da X in Y e sia 


Ma= sup {||Ax]|y} < +00. 


le]llx<1 


Per ogni x € X. vale 
[|Az}ly < Malle]|x- (2.19) 


Viceversa, se esiste M tale che ||Ax||y < M]|x]|x allora loperatore lineare A 
è limitato su ogni palla. 


Dim. Il viceversa è ovvio e quindi basta provare che se A è limitato su B(0, 1), 
allora vale la disuguaglianza (2.19). Basta considerare il caso x 7 0. Se x # 0, 
x/||x|| € B(0,1) e quindi 


1 
sinllaeli = a ||< st 
el] el] 
Questa è la disuguaglianza cercata. E 


Dunque, se A è limitato su una palla, per esso vale 


lim [Aa] =0 
|le||lx0 
ed è quindi continuo in 0. Viceversa, il teorema della limitatezza locale (ap- 
plicato alla funzione a valori reali x + ||Ax]|) mostra che se A è continuo 
in 0 allora è limitato su una palla B(0,7r), e quindi su ogni altra palla. Vale 
dunque: 
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Teorema 73 Un operatore lineare A da X in Y è continuo in 0 se e solo se è 
limitato su una qualsiasi palla; equivalentemente, se e solo se esiste un numero 
M per cui vale 

|Ax]ly < Mjc]x. 


Ciò suggerisce un punto di partenza per lo studio della continuità degli 
operatori lineari. Prima di fare ciò, ricordiamo che in generale si chiama 
“funzione limitata” una funzione che ha immagine limitata. Il Teorema 66 
mostra che l’unico operatore lineare “limitato”, con immagine limitata, da X 
in Y è quello identicamente zero; e quindi il termine “limitato” riferito ad 
operatori lineari rimane libero, e può essere usato con un significato diverso. 
Chiamiamo quindi operatore LINEARE LIMITATO un operatore lineare che è 
limitato su una (qualsiasi) palla; ossia un operatore lineare per il quale vale la 
disuguaglianza (2.19). Dunque: 


Teorema 74 Un operatore lineare A da X in Y è continuo în 0 se e solo se 


è limitato. 


2.6.2 La continuità degli operatori lineari 


E’ noto: 


Teorema 75 Se dimX < +00 e se la trasformazione A è lineare da X_ in Y 
allora A è continua. 


Gli esempi seguenti mostrano che, se X ha dimensione infinita, allora esi- 
stono sia operatori lineari continui che non continui. Un esempio banale di 
operatore lineare continuo è quello che ad ogni elemento di X associa lo 0 di 
Y, ossia il funzionale nullo. Un esempio meno banale è il seguente: 


Esempio 76 Sia X = C(a,b), Y = ® e sia 
domA = X, Ax = zx(a). 


Essendo 
||Ax — Ayllo = |x(a) — y(a)] < le — yllx 


si vede che A è addirittura uniformemente continuo. n 


Mostriamo ora un esempio di funzionale lineare non continuo. 
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Esempio 77 Su C(-1,1) si consideri l’operatore lineare V definito da 
domY = {x derivabili in 1}, desa(1). 


Quest’operatore, chiaramente lineare, non è continuo. Per mostrare ciò si 
consideri la successione delle funzioni x, 


tl =t 
Da ||xn|| < 1/n segue che 
lima, = %0=0 


mentre per ogni n si ha: 


ossia, 
lim Wan # Varo 


e quindi W non è continuo. i 


Si noti che l’esempio precedente mostra che anche funzionali lineari im- 
portanti per le applicazioni possono essere discontinui; e, l'esempio specifico 
spiega perchè il problema della derivazione numerica è assai delicato. 

Esempi di operatori lineari, rispettivamente continui e non continui, tra 
s.l.n-ti ambedue di dimensione infinita sono i seguenti: 


Esempio 78 Sia X = Y = C(a, db) e sia A con dominio uguale ad X, 


(An) = f t(s)ds. 


||Ax — Ayg]y=m <(b-a)-|le-ylkx; 


t 
max] [ [r(o) — y(9) ds 
e nuovamente si vede che l’operatore A è uniformemente continuo. 

Un esempio di operatore lineare discontinuo è il seguente: 

Sia X = L?(0,1), Y = C([0,1]). Il dominio di A sia lo spazio lineare delle 
classi di equivalenza dotate di rappresentante continuo. Se x è una funzione 
continua, indichiamo con [x] la sua classe di equivalenza. Si noti che il simbolo 
non è ambiguo perché una classe di equivalenza di L?(0, 1) contiene al più una 
funzione continua. Sia 


Alx]=y, ove y(0=x(1). 
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Le (classi di equivalenza delle) funzioni 
090 (07) ES Ali 
costituiscono una successione in L2(0, 1), convergente a 0; mentre, per ogni 2, 
A[en]=1. 4 


Passiamo ora a studiare le proprietà degli operatori lineari che sono anche 
continui. Abbiamo notato che gli operatori lineari continui degli esempi pre- 
cedenti sono anche uniformemente continui. Come ora vedremo, è questo un 
fatto generale. 


Teorema 79 Siano X ed Y due s.l.n-ti e sia A lineare da X in Y. Vale: 


e l’operatore A è continuo în ciascun punto del suo dominio se e solo se è 
continuo in un punto; 


e l’operatore A è continuo se e solo se è uniformemente continuo; 
e l'operatore A è continuo se e solo se è limitato. 


Dim. Proviamo che se A è continuo in un punto xo allora esso è continuo in 
qualunque altro punto x1. Ovviamente, sia xo che x} devono appartenere al 
dominio di A. Sia e > 0 e sia B(x0, 6) tale che 


x € B(x0,60)NdomA = ||Ax — Azxo|| < €. (2.20) 


Sia ora x € B(x1,6)N domA. Usando il Lemma 67 si vede che x può 
rappresentarsi come 


r=r1+(c — 20), con x' =(x— 1) + r0 € domAN B(r0,). 
Dunque, 
Ax — Azi]] = || A(21- (e — 20)) — Aci] = |NA(e' — zo)]| = || Ax" — Azol] < €. 


L’ultima disuguaglianza segue da (2.20). 
Ciò prova la continuità in x e prova anche che il numero è nel punto x è 
il medesimo usato in xp. Essendo x; arbitrario, si ha la continuità uniforme. 
In particolare, la continuità in un qualsiasi punto xo equivale alla continuità 
in 0, e quindi alla limitatezza, si veda il Teorema 74. 1 


Frequentemente conviene verificare la continuità di un operatore verifican- 
do direttamente che è limitato. 
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Come si è visto, l'operatore lineare A è continuo se e solo se 


Ma= sup ||Ax]|y < +00. 


|le|lx<1 


Ci si può chiedere se l’estremo superiore sia in realtà un massimo. E’ facile 
immaginare che l’estremo superiore non sarà un massimo se il dominio di A 


non è chiuso. Però: 


Teorema 80 Esistono s.l.n-ti completi X ed operatori lineari continui A con 


dominio uguale ad X e tali che 
max{||Ax]}}y | ||ellx < 1} 
non esiste. 


Dim. Si scelga X = L!(0,1) ed il funzionale 


1 
Le= 1, st(s)ds. 
0 
E’ immediato verificare che questo funzionale è continuo e che 
|el<1 = |Le|s1; 
anzi, si vede che 
sup{||Le|ly, | |lellx <1}=1. 


Infatti, se 
0 se 0<t<1-1/n 
m0={0 se 1-1<t<1 


allora: 
lim Les 1 


Mostriamo che se ||x]|z:(0,) £ 1 allora non vale Le = 1. Sia infatti x tale che 
Lx = 1. In questo caso x non è zero q.o. e quindi esiste dò € (0, 1) tale che 


5 
J le(s)|ds=a>0. 
0 


sottolineiamo che il numero ò si può scegliere minore di 1. Si scriva ora: 


1 


/ sr(s) ds = [ sx(s) ds + [0 ds 
s[ o(o)1as+ f |r(9)|ds 
/ (9 ds - 1-9) fl lelo]1as 


IA 
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ossia i 
J |e(s)|ds>1+(1-6d)a. 
0 


Dunque, per tale funzione x si ha ||x|| > 1 e quindi il massimo sull’insieme 
{a | ||e]| < 1} non viene raggiunto. 


Infine, introduciamo due operatori particolari, ed i loro simboli: col simbolo 
0, riferito ad operatori che operano da X in Y, si intende l’OPERATORE NULLO, 
ossia quello che associa ad ogni x € X l’elemento 0 di Y. Col simbolo I, 
riferito ad operatori da X in X, si intende l’OPERATORE IDENTITÀ, ossia 
quell’operatore che ad ogni x di X associa se stesso: 


In=%. 


Osservazione 81 I punti che non appartengono al dominio di un operato- 
re non influiscono sulla proprietà di continuità. Quindi, sostituendo X con 
dom A, avremmo potuto assumere che l’operatore A fosse definito su tutto lo 
spazio, evitando alcune complicazioni. Abbiamo preferito la via precedente 
perché di fatto molti degli operatori che si incontrano in pratica hanno sola- 
mente dominio denso e talvolta è effettivamente necessario tenere conto di ciò, 
si veda il Teorema 87. 1 


2.6.3 Funzionali lineari continui ed iperpiani 
Proviamo: 


Teorema 82 Sta Y un funzionale lineare definito su X non identicamente 
nullo, continuo o meno. Il suo nucleo ammette complementare di dimensio- 
ne 1. 


Dim. Sia xo tale che Vo # 0. Si noti che per ogni x € X 


y 
n= t-to7— € kerY. 
0 


Ogni x € X si rappresenta come 


Va 
r=NxtAQxT0, de Tr 
0 


Questa rappresentazione è unica perché se si ha anche 


r=n,+a/to 
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allora sottraendo si trova 
0=(nxr — ni) + (ax — d,)c0. 
Applicando il funzionale V ai due membri si trova 
0=(a, — a/.)Uro 


e quindi a, = a/,, perché Vr, # 0. E dunque si ha anche n, = nl. 
Ciò prova che {Bxo, 8 € ®} è uno spazio complementare di ker V. i 


Osservazione 83 Il teorema precedente non richiede la completezza di X e 
nemmeno richiede la chiusura di ker Y. Ciò nonostante, asserisce che ker V ha 
un complementare di dimensione 1, e quindi chiuso. Mostriamo su un esempio 
la costruzione di tale complementare, nel caso in cui ker V non è chiuso. Sia X 
lo s.l.n. delle funzioni continue su [-1,1] e derivabili su (—-1,1), dotato della 
norma del massimo. Questo spazio non è completo. Sia 


Te = (0). 


Il funzionale V è ovunque definito, e non è continuo, come si vede facilmente 
riadattando gli argomenti presentati nell'esempio 77. 

Il nucleo di Y è l’insieme delle funzioni di C!(—1,1) la cui derivata è nulla 
in 0. Non è difficile mostrare che questo spazio lineare è denso in C(—-1,1) 
e quindi in X. e quindi ker V non è chiuso in X. Ciò nonostante ammette 
complementare chiuso: ogni x € X si rappresenta in modo unico come 


x(t) = [e(t) — 2°(0)t] + 2/(0)t 
somma di un elemento di ker V e di un multiplo di xo, co(t) = t € ker V. 1 
Se Y è una qualsiasi trasformazione continua tra s.l.n-ti X ed Y, l’insie- 


me degli zeri di W è chiuso, come controimmagine continua di un chiuso. Il 
viceversa vale nel caso particolare dei funzionali lineari: 


Teorema 84 Sia Y un funzionale lineare su uno s.l.n. X. Esso è continuo se 
e solo se il suo nucleo è chiuso. 


Dim. Se il nucleo di Y è tutto X allora Y è costante (uguale a 0) e quindi è 
continuo. Altrimenti, sia xo € ker V. Dato che ker Y è chiuso e diverso da X, 
esiste dò > 0 tale che 


6 = dist(xo, ker V) = inf{||c — xol]; x € ker Y}. 
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Sia B(x0,6/2) = {x | ||e- xo]| < 6/2}. L'immagine V.B(x0, 6/2) di B(x0, 6/2) 
è un insieme equilibrato (rispetto a V(x0)) in R oppure in €, che non contiene 
0, perché B(x0, 6/2) non interseca ker Y. Per il Lemma 69, V.B(x0, 6/2) è 
limitato, e quindi Y è continuo. I 


Si chiamano IPERPIANI i sottospazi chiusi di codimensione 1 e gli insiemi 
che si ottengono da essi per traslazione. Dunque: 


Teorema 85 Gli iperpiani sono tutti e soli gli insiemi della forma 
He-dty [Week 
ove Y è un funzionale lineare e continuo. 


Dim. Se w è un funzionale lineare continuo, il suo nucleo è chiuso, come 
contrimmagine dell’insieme chiuso {0}. 

Viceversa, sia N un spazio lineare chiuso di codimensione 1. Costruiamo 
un funzionale lineare V che ha N per nucleo, e che quindi è continuo per il 
Teorema 84. 

Essendo N di codimensione 1, esiste xo & N tale che ogni elemento di X 
si rappresenta in modo unico come 


ra=Nxr +axTo, nenN. 


Il funzionale cercato è quello che ad x associa il numero ay. 1 


Ossia, gli iperpiani sono gli insiemi di livello di funzionali lineari e continui. 
Se Y è un funzionale lineare continuo, definiamo i due SEMISPAZI 


H,ae{a| Wa) 3}, H-slg We<e, 


I due semispazi H4 ed H_ sono ovviamente disgiunti (perché le disugua- 
glianze sono strette). Le loro chiusure, che si chiamano anche semispazi chiusi, 
hanno in comune i punti dell’iperpiano {x | Y(x) = c}. 

E’ opportuno notare che le notazioni H., ed H_ non hanno significato in- 
trinseco. Infatti, il funzionale Y che il teorema 85 associa ad H non è unico. 
Se, per esempio, c = 0, allora si identifica lo stesso iperpiano H sia col funzio- 
nale Y che col funzionale —Y; e lo scambio di Y con —Y scambia tra di loro i 
due semispazi. 

Notiamo infine che il teorema 84 vale per i funzionali. Non vale per generici 
operatori lineari, come mostra l’esempio seguente. 
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Esempio 86 Sia X = Y = C(0,1) e sia 
dom A=C'(0,1), Ane=g'. 


Argomenti analoghi a quelli visti all'esempio 77 mostrano che A non è continuo. 
Il suo nucleo è il s.spazio i cui elementi sono le funzioni costanti, e quindi è 
chiuso nonostante che l’operatore A non è continuo. 1 


2.6.3.1 Notazioni 


In pratica quando Y è un funzionale lineare e continuo su X, invece di scrivere 
YU(x) per indicare il valore preso da Y nel punto 2, si scrive 


(UV, 0) 


ossia 


(Ue) = Ue). 


Avremo modo di vedere la comodità di questa notazione. Va notato esplici- 
tamente che il simbolo del funzionale lineare viene scritto sulla sinistra, così 
come sulla sinistra compare nella notazione Y(x). Insistiamo su questo perché 
in alcuni libri esso si trova scritto sulla destra, ossia si trova scritto ((x,Y)) 
invece di ((Y, x)). Ci sono buone ragioni per l’uso di ambedue le notazioni!?, 

Lo spazio lineare di tutti i funzionali lineari e continui definiti su X si 
chiama lo SPAZIO DUALE di X, e si indica col simbolo X* oppure X°”. 


2.6.4 Lo spazio L(X,Y) 
Siano X ed Y due s.l.n-ti ed A, B due operatori lineari da X in Y. Definendo 
dom(A + B) = (domA4)N(domB), (A+B)x = Ax + Bx, 


si ottiene chiaramente un operatore lineare A+ B; ma in generale dom(A+ B), 
domA e domB sono diversi e quindi non è possibile dare una struttura di 
spazio lineare all’insieme di tutti gli operatori lineari da X in Y. Per esempio, 
B+(—B) non è in generale l’operatore 0, perchè l’operatore 0 è definito su X 
mentre B + (—B) è solo definito su domB; e quindi A + B + (—B) non è, in 
generale, l’operatore A. Se però ci si limita a considerare soltanto gli operatori 
lineari e continui si può ottenere di più. Vale infatti: 


12In realtà la notazione comunemente usata è (-,-). Noi usiamo la notazione ((-, -)) perché 
la notazione (-,-) si usa anche per indicare i “prodotti interni” nel contesto degli spazi di 
Hilbert. Dato che vedremo una relazione tra funzionali lineari e prodotti interni, è opportuno 
essere precisi nel distinguere gli uni dagli altri. 
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Teorema 87 Sia A un operatore lineare e continuo da X in Y. Se Y è com- 
pleto allora l'operatore A ammette un’unica estensione continua alla chiusura 
del suo dominio. 


Dim. Presentiamo i punti salienti della dimostrazione (del tutto analoga a 
quella che si usa per costruire l’estensione per continuità di funzioni reali), per 
mostrare il ruolo della completezza di Y. 

Se ro è un punto della chiusura del dominio di A, esiste una successione 
(€n) convergente ad xo, rn € domA (si noti che se xo € domA allora si può 
scegliere x, = xo per ogni n). 

Per la continuità di A si ottiene 


Acn — Amy = ||A(cn — ©m)]]v £ M]|en — cmlx. (2.21) 


La successione (x,) è fondamentale in X, essendo per ipotesi convergente. 
Dunque, anche la successione (Yn), yn = Axn è fondamentale, però nello spazio 
Y. Essendo Y completo, si ha 


li A, = Wo: 
Si definisce quindi _ 
Axo = Yo- 


e TL e una seconda successione in Yrmaom convergente ad To, vale 
Se (2/,) è d ione in rmdom A te ad I 
[Azn — Aznllw < Milena #0 


e quindi 
lim Axn = lim Ax/,; 
ossia il valore yo dipende solo da o, e non dalla particolare successione scelta 
per calcolarlo. Dunque l’operatore A che abbiamo costruito è un operatore 
univoco. 
Ovviamente, A estende A: se xo € domA, scegliendo x, = xo per ogni n si 


vede che i 
Axo = Axo . 


Si prova facilmente che l’operatore A è lineare, ed è limitato. 
Lasciamo per esercizio la dimostrazione della linearità e proviamo la limi- 
tatezza: se rn + ro ed Axn + Yo, 


| Axo]}y = lim [| Axn]]y < M lim ||en}}x = M - ||zollx (2.22) 


(si ricordi che la norma è continua). 1 
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Ricapitolando, À è (l’unica) estensione continua di A alla chiusura del suo 
dominio. In particolare, se il dominio di A è denso in X, allora 4 è definito 
su X. 

Naturalmente, in pratica identificheremo A con A (usando il simbolo più 
semplice A per ambedue gli operatori). 

Da ora în poi, lavorando con operatori lineari e continui a valori in uno 
spazio completo, assumeremo di averli estesi per continuità alla chiusura del 
dominio; e se non diversamente detto, assumeremo che il dominio sia X. 
Lavorando con operatori definiti su X, sia A+ B che a A (definito da (a A)x = 
a(Ax) per ogni x) hanno dominio X e sono continui. Dunque, l’insieme degli 
operatori lineari continui su X è uno spazio lineare. Ciò che è più importante, 
esso può essere dotato di norma, come segue: 

|All= sup ||Ax]}y. (2.23) 
|lellx<1 

Si lascia al lettore la facile verifica che quella appena definita è una norma. 

Conviene notare una conseguenza utile della definizione (2.23): 


Corollario 88 Per ogni x € X_ vale: 
[Ae] < All: |le]]x- (2.24) 
Se Z è uno s.l.n. completo, e B è lineare e continuo da Y a Z, allora vale 
||BA]| < [BI - | All. (2.25) 


Dim. Infatti, se ||é]|x < 1, allora vale ||Aé]ly < [|A||. Se x 7 0 allora 
€= x/[|x||x ha norma 1 e quindi 
1 


lellx 


Al] = [{A&]ly = - [[Aa]ly 


ossia la (2.24). 
La (2.24) mostra che: 
||BA4e]| < ||BII- [|Ae]lv < [BI] IA] [le]lx- 
Prendendo l’estremo superiore per ||x||x < 1, si trova la (2.25). 1 
La disuguaglianza (2.25) nel caso in cui Z = Y = X mostra 
1A°]} < IAJI? 


e, più in generale, 


|A"]| < [|All". 


Conviene mostrare subito un modo equivalente per il calcolo di ||A||: 
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Teorema 89 Vale: 
ILA]] = min{M | [[Ax]ly < M]kell}. (2.26) 
Dim. Indichiamo con Mo il numero 
Mo = inf{M | ||Ax]ly < M]|e]]} 
e proviamo che Mo = ||A||, ossia che 


Mo= sup ||Ax]|y-. 


lellx<1 


Ciò in particolare mostra che l’estremo inferiore è un minimo. 
La (2.24) implica che Mo < ||A||. Per mostrare la disuguaglianza opposta, 
fissiamo ò > 0 arbitrario. Vale, per ogni x, 


Ax] < (Mo +d) - [le]]x 
e quindi, se ||x|]|x < 1, 
[|Ax]|y < (Mo +d) - [le]lx < Mo+ò. 
Dunque, la disuguaglianza 


LA] < Mo +6 


vale per ogni ò > 0. Passando all’estremo inferiore rispetto a ò si trova 
AJ] < Mo (2.27) 


e quindi l'uguaglianza (2.26). n 


Possiamo ora tornare a considerare la diseguaglianza (2.22). Essa può ora 
scriversi _ 
[Aro]]| < Mizo]l  M= sup |A 
||e||<1 cEedomA 
ossia _ 
A] < M. 


Però, À estende A e quindi ||A|| > M. dunque: 


Corollario 90 La norma dell'operatore A, estensione per continuità di A (si 
veda il Teorema 87), è uguale alla norma di A: 


1A]j= sup [|Ax|= = sup ||Ax]|={[All. 


[|e}}<1 ||le||<1 xEdomA 
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Ossia, è calcolo della norma di un operatore lineare continuo definito su X 
può effettuarsi a partire da una sua restrizione ad un sottospazio denso in X. 
Si lascia per esercizio di provare la seguente ulteriore caratterizzazione di 


All: 


Teorema 91 Vale: 


Ax 
|\A]|= sup Lea Ile. 
ala x#0 |lellx 


Quando sia X che Y sono s.l.n-ti completi, ossia spazi di Banach, lo spazio 
degli operatori lineari e continui da X in Y, normato nel modo che abbiamo 
appena introdotto, si indica col simbolo | £(X, Y) | oppure Gesg: Due casi 
sono di uso particolarmente frequente e ad essi si riservano simboli speciali: il 
caso in cui X = Y ed il caso, importantissimo, X = ®. Nel primo caso si usa 
il simbolo | £(X) | invece di £(X, X); nel secondo caso, come si è già detto, si 


usa il simbolo O) invece di £(X, ®). Lo spazio X* si chiama lo SPAZIO 
DUALE di X. 

Infine, esaminiamo il problema della completezza dello spazio L(X,Y). La 
dimostrazione del teorema seguente usa la completezza dello spazio Y ma non 
quella dello spazio X. Per questa dimostrazione abbiamo bisogno di ricordare 
che una successione fondamentale è anche limitata; e che la successione (An) è 
limitata in £(X, Y) quando esiste un numero M, indipendente da n, tale che 


An] < M. 
Teorema 92 Lo spazio L(X,Y) è completo. 


Dim. Dobbiamo mostrare che ogni successione (A4,) fondamentale in L(X, Y) 
è anche convergente. Sia allora (A,) fondamentale. Per definizione di norma 
in L£(X,Y), per ogni e > 0 esiste N, tale che per n, m maggiori di N, vale 


An — Amj| £ € ossia sup ||(An- Am)x]|y < €. (2.28) 


le]llx<1 


Segue che la successione (A,x) di elementi di Y è fondamentale per ogni x di 
norma minore o uguale ad 1; e quindi per ogni x € X. Ciò permette di definire 
l’operatore B dato da 

Bxr=limA;2. 


Proviamo la linearità e la continuità di B e poi proviamo che lim A, = B. 
Da 


B(ax + By) = lim A, (ax + By) = lim {a A,x + BAny} = aBx + BBy 
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segue la linearità. La continuità segue perché, se ||x]| < 1, 
|1Be]] = [lim Anz]] = lim || Ane]] < M]|r]] 


con M indipendente da n perchè la successione (An), essendo fondamentale, è 
limitata!*. 
Mostriamo ora che B = lim A,,, ossia che 


lim ||B- A,]|=0. (2.29) 


E: 
||B— An] = sup ||(B- An)elly. 
||e]}<1 
Sia e> 0 e sia N. tale che, per n, m maggiori di N., valga (2.28). Fissato 
x con ||a|| < 1, scriviamo 


||Bx — Ane]ly = ||(B— Am)r + (Am — An)elly < |I(B- Am)elle +e. (2.30) 


Notiamo che questa disuguaglianza vale per ogni x con ||x]| < 1 e per tutti 
glim > N.. 

La definizione di B mostra l’esistenza di un opportuno m > N. (dipendente 
sia da x che da e) per cui vale anche 


|(B- Amel] <e. 
Dunque, la (2.30) dà: 


||Bx — Anx]lv < inf{||(B— Am)x]lvy + e} < 2e Vaia Ma. 


Ciò prova (2.29). E 


2.7 Esempidi spazi duali 


Sia X uno spazio di Banach. Per definizione, X* è lo spazio (di Banach 
per il Teorema 92) dei funzionali lineari e continui su X. Il problema che 
vogliamo studiare ora è il seguente: se X è uno spazio “particolare”, per 
esempio uno spazio di funzioni o di successioni, vogliamo vedere se esiste un 
altro spazio “particolare” Y che è isometricamente isomorfo ad X*; ossia tale 
che esista una trasformazione L da Y in X* che è 1) suriettiva; 2) isometrica; 


13gi noti che in questa dimostrazione si usa anche la continuità della norma. 


2.7. ESEMPI DI SPAZI DUALI TO 


3) lineare (se ® = R) oppure antilineare (se ® = C).!4 Ricordiamo che L è una 
TRASFORMAZIONE ISOMETRICA quando “conserva la norma”, ossia quando 


|Ly] 


x* = |ly]ly. 


E quindi una trasformazione isometrica è necessariamente iniettiva. 

Se L esiste, Y viene ad avere tutte le proprietà metriche di X*. Si dice 
allora che Y è una REALIZZAZIONE di X* e, frequentemente, non si distingue 
tra Y ed X*. 

Un esempio particolare è ben noto: se X = /?(n), lo spazio euclideo n- 
dimensionale, allora una realizzazione del duale è lo spazio stesso. 

Non sempre è possibile trovare delle realizzazioni concrete (e comode) di 
uno spazio duale; e d’altra parte esistono spazi di Banach che non sono iso- 
metricamente isomorfi a nessuno spazio duale. Per questo conviene elencare 
alcuni casi particolarmente importanti. Prima di presentare le dimostrazioni, 
raccogliamo i risultati nella tabella seguente: 


Lo spazio NV (a, b) è definito in seguito. 

Non abbiamo inserito nella tabella precedente gli spazi /® ed L®(0). Rea- 
lizzazioni dei loro duali sono note, ma per descriverle avremmo bisogno di 
conoscenze di teoria della misura che non abbiamo presentato. 


2.7.0.1 Il duale di /?,1<p< +00 


Per caratterizzare il duale di /? ed anche di co abbiamo bisogno di una parti- 
colare successione di elementi dello spazio /? stesso, che indichiamo con (e). 
Dunque, ciascun e! è a sua volta una successione di numeri. Per definizione, 


(Mm) _ 1 seiga=n 
i { 0 altrimenti. (2.31) 


14Una trasformazione L si dice ANTILINEARE se vale L(ax + By) = @La + BLy. 
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Notiamo che ||e®}||, = 1 per ogni p, 1 < p < +00 e che lo spazio lineare 
generato dagli elementi e®! è denso in /? per ogni p, 1 < p < +00. Non è 
invece denso in I°. 

Sia X = IP con1<p< +cc. In questo caso una realizzazione di X* è 


+00 se p=1 


ia con p= { | (2.32) 


si Se pal 


Proviamo ciò prima di tutto nel caso p = 1. Sia (yn) € L®. Si vede 
immediatamente che il funzionale lineare 7*, dipendente da (Yn), 


(©*, 2) _ ) YUnTn (2.33) 


è lineare, ed è continuo perché 


+00 


a a) =|_ anca] < sup{lyn!} [ell 


n=0 


Inoltre, la trasformazione y = (Yn) + x* è antilineare e si vede facilmente che 
è isometrica (e quindi anche iniettiva). Infatti, la disuguaglianza precedente 
mostra che 

|e*]|= sup ((2°,2)) < [ly]]o- (2.34) 


le]li=1 


Per vedere che vale anche la disuguaglianza inversa, e quindi l’uguaglianza, si 
scelga la successione x) definita da 


N) _ a ser= Ney,#0 
sr = . . 
i 0 altrimenti. 


Ovviamente, ||eM||, < 1 e 


supe°,29) = sup lyy] = Ilyll= 
N N 
e quindi in (2.34) vale l'uguaglianza. 

Per completare la dimostrazione, dobbiamo far vedere che la trasformazione 
che ad y € 1° associa r* € (1!)* data da (2.33) è suriettiva; ossia dobbiamo 
assegnare un qualsiasi 2* € (1)* ed associargli un opportuno y € I”, in modo 
che valga (2.33). Per costruire y consideriamo la successione e in (2.31). 
Definiamo y ponendo 


Un= (e). 
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Da 
Iyn| < [le"]| 


segue che y € /°°. 
Sia ora x € I!. Associamogli la successione xl) definita come segue: 


3 K<zN 
SI (k) : (M_) Tr Seks 
° d. l SRI { 0 altrimenti. 


Si ha 
N 
(2) = lm) = lim((x sd re) 
k=0 
N N +00 
= lip Dara e ))) = li) maa = 2 tara 


Si noti che l’ultima uguaglianza si giustifica perchè già sappiamo che y € [®° e 
già sappiamo che, in tal caso, 


+00 
LA ) YRCK 
k=0 


è continua su /?. 

Ciò completa l’analisi del caso p = 1. 

In modo analogo trattiamo il caso 1 < p < +00. 

Siano x = (xn) € I? ed y = (Yn) € I”. Dalla disuguaglianza di Hélder si 
vede che: 


+00 
VD Una < (Ip NE] = vl Illo 
k=0 
Ciò mostra che la trasformazione lineare 
toa 
Cv SD 
k=0 


x . . . . . ! o. 
è continua su /? e suggerisce di considerare la trasformazione L da Y = (? in 
X*: 


(Ly) = YO tata, 
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che è chiaramente iniettiva e inoltre 


Ly] 


x* £ [ly]. 


Si vede che vale l'uguaglianza. Infatti, sia 


dx = (Ipo to 


1 
——-;-_ se yn 70, cn = 0 altrimenti. 
1) Tae? 


Si vede facilmente che x = (x) è un elemento di X = /? di norma 1. Per esso 
vale 


Ly) = — lE = Illy: 
IN 
In questo modo si è trovata una trasformazione antilineare L che è isometrica 
(e quindi anche iniettiva) da 7? in (1P)*. 
Per concludere, basta mostrare che L è suriettiva, ossia che ogni elemento 
di (?)* si rappresenta come in (2.32). Sia allora a* € (12)*. Dobbiamo prima 
di tutto trovare una successione da associare a r*. Per questo usiamo ancora 
la successione el definita in (2.31) e definiamo 


vs (e0). 


In questo modo si costruisce una successione y = (Y;). 
Proviamo prima di tutto che y € !”’, ||y|| < ||x*||- Proveremo poi che 


(1,2) = ddr. (2.35) 


Introduciamo la successione xl) € /2 definita da 


.\p'u1 vi ; | 
20 = 20 con a - ul qa se ssneuso 
0 altrimenti. 


Ovviamente, x! € I? per ogni n e 
(09) < le"]]-Ile® ls 


e, d’altra parte, 


(at, 20) = YO ll”. 
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Passando al limite rispetto ad n si trova 
ul < Ie"]}- 


Dunque, y € 2? e |y]] < ||e*]|. 
Proviamo ora che vale la (2.35). Fissato l'elemento x € /?, consideriamo la 
successione xl) di elementi di /?, 


z = 
; T, se r<n 
oa ) zie, ossia x! = dl 
o O se r>n. 
i= 


Si vede che, se p< +00, 


x= lim 2®. 
T++00 


Questo limite si calcola nella norma di /?. Dunque, essendo x* continuo, 
lima*, e) = (er). 


Inoltre, 
+00 n +00 
lim((a*,«®)) = lim ) ge) = lim dI YrIn = >, Yrtr 
r=0 r=0 i=0 


% € % * x / . . —_ x . 
perchè si è già provato che y € l? e quindi che x + E Yrx, è un funzionale 
continuo. Si trova così che vale la rappresentazione 


(E°, 2) =“ ;> Yrtr . 


Osservazione 93 Nel caso particolare p = 2, una realizzazione del duale di 
1? è lo spazio stesso. E 


2.7.0.2 Il duale di co 


Ricordiamo che il simbolo co indica il s.spazio di /® i cui elementi sono le 
successioni che convergono a zero. Proviamo che il duale di co è realizzato da 


1. Per provare questo notiamo che se (£) € /* allora la trasformazione 


+00 
k=1 
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è lineare e continua su /° e che la trasformazione da € € 1! al funzionale 
definito da (2.36) è isometrica e antilineare. Queste proprietà si conservano 
sostituendo /®° con co. 

Dobbiamo provare che ogni x* € (co)* ammette la rappresentazione (2.36). 

Notiamo prima di tutto che ogni (?, p < +00, è un sottospazio di co e che 
l’immersione di /? in co è continua. Dunque, ogni funzionale lineare continuo 
su co è anche un funzionale lineare continuo su /?, per ogni p < +00. Ciò 
suggerisce di porre ancora 

&= (2,60). 

Si trova così un vettore £ = (), candidato ad essere un rappresentante di x*. 

Come si è detto, il vettore £ è nel duale /?" di /? per ogni p < +c0. In 
particolare quindi è in /°°. Proviamo che inoltre tale vettore è anche in 1. 
Scegliamo per questo la seguente successione xl in co. L'elemento r-mo della 
successione xl) è 


sa & 0 € 
Sg sersnoG7 e quindi x — Tel), 
iù { O altrimenti ù DIA |& | 


Dato che (£,) € 1”, la successione (x) è una successione limitata in co. 
Esiste quindi un numero M tale che 


(Kee) = 6 <M 


per ogni n. Ciò prova che (£,) € 12. 
Ora, per ogni x € co, x = (x;), vale: 


N N +00 
(e, 0) = lime”, YO rie) = im YO an = Ve. 
i=0 i=0 i=0 


Ciò completa la dimostrazione. 


Osservazione 94 Notiamo nuovamente che nella dimostrazione si usa la den- 
sità in co della successione el. Questa successione è densa in /? per 1 < p < 
+00 e anche in co; ma non in I°. 1 


2.7.0.3 Il duale di [?(0Q), 1<p< +00 
In questo caso X* è isometricamente isomorfo a LP? (0), con 


/ 


fat sep> ]; LI°(0) sep=1 
pal 
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Ciò vale con © C R”, limitato o meno. 

Accenniamo alla dimostrazione nel caso p= 1 e Q = (a, b) e nel caso in cui 
il campo scalare è R. 

E’ ovvio che per ogni £ € L®°(a, b), il funzionale su L!(a,b) definito da 


Voi [50:0) ds 


è continuo, di norma minore o uguale a ||É]|xo € in realtà si vede che vale 
l'uguaglianza. Per non interrompere il filo del discorso, mostreremo ciò alla 
fine della dimostrazione. 

Viceversa, sia r* un funzionale lineare e continuo su L'(a,b). Dobbiamo 
associargli una funzione £(s) € L®(a, d) tale che 


(ara) = f €()2(9) ds. 


Introduciamo la famiglia delle funzioni x;(s), una funzione per ogni t € 
(a,b), 


1 se a<t<s 
X:(8) = Î 0 altrimenti (2.37) 


e studiamo i valori che 7* assume su queste funzioni. La ragione di ciò è che 
le funzioni a costanti a tratti sono dense in L'(a,b). 
Associamo ad x* € (Lt (a, b))* la funzione 


g(t1) = ((1*,x4) 
E’: 
lat) — g(0)] = (exe — xe) < Ie*]]-Iba — xelli = |le"]}-Jt =]. 


Dunque la funzione g(t) è lipschitziana e quindi è assolutamente continua. Per 
essa vale 


o) = | €94» 


e inoltre £(s) è q.o. la derivata di g(t). Dunque € € L°(a, b) perché il rapporto 
incrementale di g è limitato. 
Notiamo che 


Gar) =90= f as | ds 
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Una qualunque funzione a scala si rappresenta come combinazione lineare di 
funzioni Xx: 


sv) = YO dx(8) 
i=1 
e quindi 


Ka) = Vi J COUROLTE / e()Y(3) ds. 


Abbiamo già notato che il funzionale 


1 [094 


è continuo. 
Sia ora x € L!(a,b). Esiste una successione di funzioni a scala %, conver- 
gente ad x in L'(a,b). Allora, 


(e*,2) = im((2*, x) = im J e(bn(3) ds = J 6(3)c(s) ds. 


Ciò è quanto volevamo provare. 
Per completare la dimostrazione, mostriamo che la norma del funzionale 


TH J £(5)x(s) ds xe L'(a,b) 


è uguale a ||E||xx: basta provare che esiste una successione (rn) in Lt (a, 6) tale 
che 


b 
len]lzt(ao) =1 e inoltre im / E(8)zgl8)ds'=||E]le- 


Ricordiamo che gli elementi di L°°(a, b) sono classi di equivalenza, ma l’in- 
tegrale è indipendente dal rappresentante della classe e quindi col simbolo $£ 
indichiamo sia la classe che uno qualsiasi dei suoi elementi. 

Se € = 0 il funzionale è nullo e quindi ha norma zero, uguale a ||&||o- 
Consideriamo quindi il caso ||É||xx > 0 e fissiamo un (qualsiasi rappresentante 
€ della classe di equivalenza. Per ogni n esiste un insieme misurabile A, tale 
che 


1 
Elo <<, (An) >O. 


Consideriamo la funzione 


H(An) 


0 se SÉ An. 


sené(8) se sC A, 
Tn(8) = 
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Si noti che 
lzallztao =1 per ogni n. 
Si ha: ; 
WEST CO 
e quindi 


Vle = = 3/4, (EI — 1/0) ds < 43 J,, (9 as = 
= (L E(9)2(8) ds < [Elcollzallestag) = NÉlco 


Queste disuguaglianze mostrano che 


n4+00 


lim J £(5)%n(8) ds = ÎlÉIlco 


e ciò è quanto volevamo provare. 


Osservazione 95 Una dimostrazione del tutto analoga porta ad identificare 
il duale di LP(0), per ogni p< +00. Invece gli argomenti precedenti non si 
estendono al caso L°°(0) perché le funzioni costanti a tratti non sono dense 
in LY(0) nemmeno si Q = [a,b]. i 


2.7.0.4 Il duale di C(a, db) 


La costruzione di un rappresentante per il duale di C(a, bd) è più pro- 
fonda delle costruzioni precedenti, e richiede la conoscenza del teorema 
di Hahn-Banach, si veda il Teorema 118: Sia X uno s.l.n. e sia Y un 
suo s.spazio. Sia Lo un funzionale lineare continuo su Y. Esiste un’e- 
stensione di L ad X tale che 


|Lllx = sup{|Lyl | y € Y, |lyllx = 1}. 


Introduciamo ora una realizzazione del duale di C(a, b), lo spazio di Banach 
delle funzioni continue sull’intervallo limitato e chiuso [a,b], con la norma 
dell’estremo superiore. Fissiamo un elemento x* del duale. Per rappresentarlo, 
procediamo in tre passi: 

PASSO 1) Introduciamo lo spazio lineare di tutte le funzioni limitate su [a, bd], 
continue o meno, dotato della norma dell’estremo superiore. Si trova uno s.l.n. 
che indicheremo col generico simbolo B. 
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C(a,b) essendo un s.spazio di B, il funzionale lineare e continuo x*, de- 
finito su C([a,b]), si estende ad un funzionale lineare continuo su B, con la 
stessa norma, per il Teorema di Hahn-Banach. Tale estensione non è unica. 
Fissiamone una, che indichiamo col simbolo £*. 

Per ogni t € [a,b], introduciamo le funzioni definite come in (2.37) e la 
funzione 


DE) = (Ex). (2.38) 


Sia ora f € C'(a, b). Essendo [a, b] compatto, la funzione f è uniformemente 
continua e quindi si approssima in modo uniforme con funzioni costanti a tratti. 
Queste possono costruirsi scegliendo un insieme finito {t;}}_, di punti di [a, bd], 
abbastanza fitto, e quindi definendo 


Zn(t) = F(ti1) Vi e eizti) 


ossia 


En(1) = Di ft) Na (5) — xe (9)]. 


Si ha quindi 


(a*, f) = (&*, f) = lim((&*, cn) = im) SUE (9) E (9) 


i=l 


= lim )_ ftt) — ot» 


Si noti che nel caso particolare in cui v(t) = t, tale limite è The f(5) ds. 


PASSO 2) Introduciamo un simbolo per indicare il limite precedente, 
b n 
J fdu=lim)  f(tin)[v(t) — vlt) (2.39) 
a i=1 


(ovviamente, il limite non dipende dalla partizione scelta per definirlo, dato 
che esso deve essere ((x*, f))). 

Il particolare integrale definito da (2.39) si chiama INTEGRALE DI STILT- 
JES. 

Si osservi che la rappresentazione di x* come integrale di Stiltjes usa la 
continuità uniforme di f; e quindi in generale %* non avrà tale rappresentazio- 
ne. 


2.7. ESEMPI DI SPAZI DUALI 85 


PASSO 83) Ricapitolando, abbiamo rappresentato ogni elemento del duale di 
C(a,b) come un integrale di Stiltjes. Dobbiamo ora studiare le proprietà di 
tale integrale, per trovare uno spazio di Banach che realizzi [C(a, b)]*. 

Per la funzione v(t) definita in (2.38) si ha 


n 


DIL |u(&) — (tia) = d_fsgn (UG) — o(ti-a)]}o(t) — (ti) 


da, {sen [v(t) — v(ti1)]Dxe — x4-.1})) 


= (©, DI {sen [u(t:) — v(ti-a)]xe — x6:-:1})) 
- la*Ilsupd_ Ix4; (8) — x41(8)] = I] = ||e"]] 


perché la differenza |x,(5) — Xt,_;(5)| vale 1 oppure 0. 
Questa disuguaglianza vale per ogni suddivisione dell’intervallo [a, b] in un 


numero finito di punti e quindi esiste un numero M, M = ||x*||, tale che 
Vev = sup D_ |u(ti) ut) < M. 
{ti} 


Introduciamo ora una definizione che si applica ad una qualsiasi funzione 
definita su [a,b], non necessariamante alla funzione definita in (2.38). 


Definizione 96 Sia f(t) una funzione definita su [a, b). La VARIAZIONE TO- 
TALE di f su [a, b] è 


Vef=sup)_ |f(k) f(ti-1)] < +00. 


L’estremo superiore è calcolato rispetto a tutte le sequenze finite a < to < 
ti <tn<-;<tn <bdi punti dell’intervallo [a, b]. 

Se V?f < +00 la funzione f si dice FUNZIONE A VARIAZIONE LIMITATA su 
[a, db]. 


La struttura delle funzioni a variazione limitata è stata studiata con estre- 
ma precisione. Si prova in particolare che ogni funzione a variazione limitata è 
differenza di due funzioni monotone e che, quindi, i suoi punti di discontinuità 
sono salti. Si prova inoltre che 


b 
Sup J fdu= Vv 
IfI<1/a 
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e questo suggerisce di scegliere come spazio per rappresentare [C(a, b)]* uno 
spazio di funzioni a variazione limitata. Infatti abbiamo provato che 


(9) = fl sav 


ove v è la funzione definita in (2.38). Bisogna però notare che può aversi 


fsa0= f sar Vf e C(a,b) 


anche con v # v'. E quindi la rappresentazione che abbiamo trovato per x* non 
è unica. Si prova però che l'uguaglianza può aversi, per ogni f, solo se v e v' 
differiscono per il valore che assumono in un punto di salto oppure nell’estremo 
sinistro a dell’intervallo. Ciò suggerisce di definire 


NV(a,b) 


lo spazio delle FUNZIONI A VARIAZIONE LIMITATA NORMALIZZATE su |a, b], 
ossia continue a sinistra e nulle in a, dotato della norma 


VAGE 
Si prova che questo spazio è di Banach e che vale: 


Teorema 97 (di RIESZ) Lo spazio NV(a,b) è una realizzazione del duale di 
[C(a, b)]" e ogni x* € [C(a, b)]" si rappresenta (in modo unico) come 


("= f fdu, v € NV(a,b). 


2.7.0.5 Il duale di C(K) 


Ricordiamo che quando si usa il simbolo C(K) si intende che l’insieme K è 
compatto. 

Non abbiamo gli strumenti per studiare il duale di C(K). Possiamo però 
descrivere come si rappresenta l’azione su C(K) di un elemento x* del suo 
duale. Per ogni x* € (C(K))' si trovano una misura di Borel m ed una funzione 
%(s) misurabile secondo Borel su K e tale che 


[(s)|=1 q.0. s E K 


e per la quale vale 


(1,2) = f v(A(8) dm 
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2.8. Il teorema di Baire e le sue conseguenze 


Una semplice osservazione che vale in R? è la seguente: gli iperpiani per 0 
in questo caso sono rette di equazione y = mx oppure x = 0. Esse sono 
parametrizzate dal punto in cui intersecano la circonferenza x? + y? = 1. 
Dunque R? non è unione di una famiglia numerabile di rette per 0; e questa 
osservazione si generalizza a rette qualsiasi, ed a dimensione n > 2. Vediamo 
come questo risultato si estende ad un generico spazio di Banach. 

Proveremo il teorema seguente, non ovvio nemmeno in dimensione finita: 


Teorema 98 (di BAIRE) Sia X uno spazio di Banach e sia (An) una succes- 
sione di s.insiemi di X, ciascuno dei quali è chiuso e privo di punti interni. 
Allora, 


|JAL#X. 


Rimandando alla fine di questo paragrafo la dimostrazione, illustriamo 
varie conseguenze importanti di questo teorema. 

Notiamo prima di tutto che un s.spazio di X, diverso da X stesso, non ha 
punti interni. Dunque vale in un generico spazio di Banach la proprietà che 
abbiamo notato sopra per R?, che conviene enunciare come segue: 


Teorema 99 Sia (X,) una successione di s.spazi di uno spazio di Banach X. 
Se X = UX,, allora esiste no tale che X = Xng- 


Il Teorema di Baire è un potente strumento per lo studio delle proprietà 
degli operatori lineari tra due spazi di Banach X ed Y. Esso talvolta si usa 
direttamente; più spesso interviene grazie ai quattro teoremi seguenti. Il pri- 
mo che presentiamo va sotto il nome di TEOREMA DI BANACH-STEINHAUS. 
Esso concerne s.insiemi A di £(X,Y). Ricordiamo che £(X,Y) è uno spazio 
normato e quindi ha senso investigare quando A è un s.insieme limitato di 
L(X,Y). Ciò avviene se esiste M tale che ||A|| < M per ogni A € A. 

Fissiamo ora un qualsiasi elemento x € X e consideriamo l’insieme dei 
“valori” Ax, A € A. Questo è un s.insieme di Y che è limitato se l’insieme A 
è limitato in £(X, Y). Infatti, || Ae]|y < [| All-||le]| < M-||e|]| per ogni A € A. 
Il teorema di Banach-Steinhaus permette di invertire questa proprietà: 


Teorema 100 (di BANACH-STEINHAUS) Sia A un s.insieme di L(X,Y). Sup- 
poniamo che per ogni x € X esista un numero M., tale che 


Ax||<M, VvAEA. (2.40) 


(Sottolineiamo: M, indipendente da A € A). In questo caso A è un s.insieme 
limitato di L(X,Y). 
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Dim. Indichiamo con X,, C X l’insieme 
Xn={e|||Ax||<n VAE A}. 


La condizione (2.40) mostra che 


Bara 


Consideriamo ora un operatore A € A. Essendo A continuo, l’insieme {« | ||Ax]| < 
n} è chiuso e quindi 
Xx= (\{e|||Ax||<n} 
AEA 
è esso stesso chiuso. Abbiamo quindi una famiglia di chiusi la cui unione è X.. 
Per il Teorema di Baire, uno almeno deve avere punti interni. Sia esso Xy. 
Esiste xo € Xy ed esiste e > 0 per cui 


[al <e => x0+x € Xyw. 
Dunque, se ||x]| < e si ha 
IAx]| < I|A(2 + co)]] + [{Azo]| £ N +||Azo]] = -N+ Max = M, 


con M indipendente da A. Ciò prova la limitatezza del s.insieme A di L(X,Y). 1 


Il Teorema di Banach-Steinhaus permette di passare da un’informazione 
puntuale, la limitatezza dell’insieme dei valori assunti in ciascun punto x, ad 
una limitatezza uniforme sulla sfera {x | ||e]| < 1}. Per questo esso va anche 
sotto il nome di TEOREMA DELLA LIMITATEZZA UNIFORME. 


Osservazione 101 (Interpretazione geometrica) Il teorema di Banach- 
Steinhaus si può interpretare geometricamente come segue. Immaginiamo di 
riportare i valori || Ax|| su una semiretta verticale, e quindi immaginiamo che 
lo spazio X sia messo in orizzontale. Sopra ogni x si trova l’insieme dei valori 
{|| Ax]|, A € A} e quest’insieme è contenuto in un segmento di altezza M,, 
variabile al variare di x. Per ipotesi, ciascuno di questi segmenti è limitato, 
Mi < +00. 

Il teorema di Banach-Steinhaus asserisce che essi sono uniformemente li- 
mitati, ossia che sono più corti di un medesimo numero M. 1 


In dimensione finita una trasformazione lineare invertibile non può “schiac- 
ciare” un aperto trasformandolo in un s.insieme di un s.spazio proprio. Si 
ricordi il ruolo importante di questa proprietà nella dimostrazione del teorema 
della funzione inversa e della funzione implicita. 

Una proprietà analoga vale anche in spazi di Banach: 
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Teorema 102 (della MAPPA APERTA) Siano X ed Y spazi di Banach e sia 
A € L(X,Y). Se A è suriettiva allora l’immagine di ogni aperto di X è un 
aperto di Y.. 


Posponiamo la dimostrazione presentando invece due conseguenze del Teo- 
rema di Baire che si provano più facilmente mediante il teorema della Mappa 
aperta. Esse riguardano questo problema: abbiamo visto che gli operatori li- 
neari tra X ed Y possono essere discontinui se X ha dimensione infinita. Gli 
esempi che abbiamo visto di operatori lineari discontinui sono però esempi di 
operatori il cui dominio non è tutto X. Supponiamo che il dominio dell’opera- 
tore sia tutto lo spazio. Ci chiediamo se in tal caso l’operatore (lineare) debba 
essere continuo. La risposta è negativa. Infatti si ha: 


Teorema 103 Siano X ed Y spazi di Banach. Esistono operatori lineari da 
X in Y, definiti su X e non continui. 


Si veda l’osservazione 141. 
Però: 


Teorema 104 (di BANACH) Siano X ed Y spazi di Banach e sia A € L(X,Y) 
una trasformazione lineare iniettiva da X in Y. Se l’îÎmmagine di A è chiusa 
allora la trasformazione lineare A? (definita su im A) è continua. 


Dim. Ricordiamo che, per definizione di L(X,Y), un operatore A € L(X,Y}) 
ha dominio uguale ad X. 

L'immagine di una trasformazione lineare A è un s.spazio che in genera- 
le non è chiuso. Il teorema assume invece che l’immagine di A sia un un 
s.spazio chiuso. Dunque l’immagine di A è essa stessa uno spazio di Banach. 
Sostituendo Y con imA, possiamo supporre che A sia anche suriettiva. 

La trasformazione inversa di A}, che è A, è suriettiva: per il teorema della 
mappa aperta, A = (A) € L(X,Y) trasforma aperti in aperti; e quindi 
AT è continua. 1 


Diamo ora un test importante per provare la continuità direttamente di un 
operatore (e non del suo operatore inverso). Premettiamo quest’osservazione: 


Teorema 105 Siano X ed Y spazi di Banach e sia A: X + Y. Allora: 


1. se AE L(X,Y) (e quindi domA = X) allora il grafico di A è chiuso in 
>. 


2. se A: X + Y ha grafico chiuso ed inoltre è continuo allora il suo dominio 
è un insieme chiuso. 
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Dim. Il primo asserto è ovvio e si lascia per esercizio. Proviamo il secondo. 
Sia (r,) una successione in domA che è convergente, x, + o e sia Yn = Axn. 
La continuità di A mostra che (yn) è convergente, yn + yo. Dunque ( (n, Yn) ) 
è una successione convergente in G(A), che è chiuso. E quindi (0, yo) € G(A). 
In particolare xo € domA. 

Si noti che la linearità di A non ha un ruolo in questa seconda parte della 
dimostrazione. H 


Viceversa, diamo ora una condizione che permette di concludere la conti- 


nuità di un operatore il cui grafico è chiuso: 


Teorema 106 (del GRAFICO cHIUSO) Siano X ed Y spazi di Banach e sia 
A un operatore lineare da X in Y, con dominio uguale ad X. Se il grafico di 
A è chiuso allora A è continuo. 


Dim. Indichiamo con G il grafico di A. Per ipotesi, G è un s.spazio chiuso 
dello spazio di Banach X x Y; e quindi è esso stesso uno spazio di Banach. 
Introduciamo i due operatori, ovviamente lineari e continui: 
P:G4Y, Pl Ag) = Ag 
I:G4X, Ho Ara. 
Oltre che continuo, l'operatore II è suriettivo, perché domA = X per ipotesi; 


ed è iniettivo perchè se Ax; 7 Ax allora x; 7 9. Dunque esiste II? e, per 
il Teorema di Banach, II! è continuo. Dunque, 


Ax = PI!) 


è continua. 


L’esempio 108 seguente mostra che esistono operatori lineari 2 cui grafico 
è chiuso ma che non sono continui. Definiamo quindi: 


Definizione 107 Sia A uno operatore lineare tra due spazi di Banach X ed 
Y. L’operaore A sì dice CHIUSO quando il suo grafico è chiuso in X XY. n 


E ora mostriamo che operatori chiusi ma non continui non solo esistono 
ma sono anche importanti per le applicazioni. Il Teorema 106 mostra che il 
loro dominio non può essere chiuso. 


Esempio 108 Sia X = Y = C(0,1) e sia 


domA=C(0,1), Agra. 


2.8. IL TEOREMA DI BAIRE E LE SUE CONSEGUENZE 91 


Se x € domA, vale 


Come si verifica facilmente, l'operatore A non è continuo. Proviamo che il 
suo grafico è chiuso. Consideriamo quindi una successione nel grafico che è 
convergente e mostriamo che essa converge ad un punto del grafico. Sia quindi 


(ai An) ue (co, Yo) . 


Dobbiamo provare che xo € domA e che Axo = yo. 
Si noti che yo è limite uniforme delle funzioni continue Ax, e quindi yo è 
una funzione continua. Dunque dobbiamo provare che si può scrivere 


2o(0) = 20(0)+ / (ads. 


Questa uguaglianza segue da 


Xn + o uniformemente su [0, 1] 
x, + Yo uniformemente su [0, 1]. n 


Osserviamo infine: 


Corollario 109 Siano X, Y e Z tre spazi di Banach. Sia A € L(X,Y) e sia 
B un operatore lineare chiuso da Y in Z. Se 


im A C domB 
allora l’operatore composto BA è continuo. 


Dim. Si vede facilmente che BA è definito su X, ed è chiuso. Dunque è 
continuo. I 


2.8.1 Proiezioni 
Un operatore P € L(X) si dice una PROIEZIONE se 
PP, 


Si noti che le proiezioni vengono sempre a coppie. Infatti, 
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Teorema 110 L'operatore P è una proiezione se e solo se l'operatore I — P 
è una proiezione. Inoltre, imPNim(I—- P)= {0}. 


Dim. Infatti, 
(I-P)({-P)=I-P-P+P?=I-P 


se e solo se P? + P ossia se e solo se P è una proiezione. 
Sex = Px'=(I- P)r' allora 


Pa = a" -— Po" da cui Px' = Pa" — P?x" = Pa" — Pa" =0 
e quindi x = Pr'=0. 1 
Inoltre: 
Teorema 111 L'immagine di una proiezione è un s.spazio chiuso di X . 


Dim. Sia infatti (Px,) una successione in imP, Pxn + Yo. Dobbiamo provare 
che yo € imP. 
Poniamo yn = Pz, e notiamo che 


PiyePiay= Pig di 


e d’altra parte, essendo P continua, Pyn = P?yn + Pyo. Dunque, yo = Pyo € 
imP. n 


Di conseguenza, ogni proiezione identifica sempre una coppia di s.spazi 
chiusi: l’immagine di Pe quella di (I — P). Questi s.spazi hanno in comune 
solo l’elemento 0. Inoltre, ogni x si rappresenta come 


a=Pa40I=P)x. 


Questa formula suggerisce un legame tra operatori di proiezione e complemen- 
tare. Vale infatti: 


Teorema 112 L'immagine di una proiezione P_è un s.spazio chiuso di X, 
dotato di complementare chiuso. Viceversa, sia X, un s.spazio di X chiuso e 
dotato di complementare chiuso Xg. Esiste una proiezione P la cui immagine 
è Xi. 


Dim. Sia P una proiezione ed X = imP. Definiamo 


Xo=im(I-P). 
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Si è già visto che X1N X2= {0} e 
X1+X2={Px+(I- P)y|xE X,yeY}=X. 


Dunque, l’immagine di P è un s.spazio dotato di complementare. 
Viceversa, sia 
X= X18Xa, 


somma diretta di due s.spazi chiusi. Questo vuol dire che per ogni x esistono 
x; ed x9 unici e tali che 
cr=21+%2. (2.41) 


Si definisca Px = x1 = x1 +0. Segue da qui che P(Px)= a. 

L’operatore P è lineare perchè se x’ = x) + x, 2" = x + 3, allora 
ax' + Br" = a(x +25) + B(a1 +23) = (ax) + 8x4) + (ax + 823); e quindi 
P(ax'+Bx") = (ax,+x3) = aPx'+BPx". Se possiamo provare la continuità 
di P, abbiamo che P è una proiezione. 

L’operatore P è definito su X e quindi, per provare che è continuo, basta 
provare che è chiuso. Sia quindi (x,) una successione convergente ad xo e sia 
Un = Pxn. Supponiamo che (Yn) converga ad yo. 

L’uguaglianza (2.41) mostra l’esistenza di un elemento 2, € X tale che 


ty = Pix4% Un 4% 


Di conseguenza, anche la successione (z,) converge, a zo = To — Yo- 
I s.spazi essendo chiusi, vale yo € X1, zo € Xa. Essendo inoltre 


to =UYo+ Z0, siha. Pro=%: 


Segue da qui che l'operatore P è chiuso e quindi continuo; dunque è una 
proiezione. I 


Ne segue: 


Corollario 113 Se P è una proiezione allora X = imP ammette complemen- 
tare e questo è im(I — P): 


X = imP@im(I- P). 


E’ importante osservare che in generale niente può dirsi della norma di 
una proiezione. L'esempio seguente mostra che esistono proiezioni di norma 
arbitrariamente grande. 
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Esempio 114 Sia X = R? normato dalla usuale norma 


(Gopll=ve9 


e siano 


Xx=4{(€0)|EeR}, X2 = {r(cos0,sin0)|r e R} 


ove 0 € (0, 7/2) è fissato. Dunque, X è una retta per l’origine, non coincidente 
con X,. 
Ogni punto x = (É, n) può rappresentarsi nella forma 


x=(£- - cos 0,0) + - (così, sin 0), 
sin 0 sin 0 


si veda la figura seguente. 


Figura 2.3: 


L'operatore P: 
N 
PIG) = (£ n —— così, 0) 


sin 0 
è una proiezione. 
L'operatore P dipende dalla scelta di 0, P = Py. 
La norma di Pg è 


n 
sin @ 


| - COS 6| 
max 


E4n2=1 E” + n? 


Dunque, 
lim ||Pg]|=+00. ® 
0-0 
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2.8.2 Appendice: Applicazioni 


Il Teorema di Baire e le sue conseguenze sono strumenti potenti per provare 
l’esistenza di oggetti dalle proprietà “strane”. Mostriamo due esempi. Le 
dimostrazioni sono alquanto tecniche (e posposte) ma in questo caso piuttosto 
dei dettagli della dimostrazione è importante capirne l’idea. 

Si costruiscono “esplicitamente”, come somma di serie uniformemente con- 
vergenti di funzioni continue, delle funzioni che, pur essendo continue, non han- 
no derivata in nessun punto. Una dimostrazione, dovuta a Banach, dell’esistenza 
di tali funzioni si basa sul Teorema di Baire. 


Teorema 115 Esistono funzioni continue su un intervallo [a, bj, ovunque pri- 
ve di derivata. 


Dim. (idea) 
Ricordiamo che una funzione è derivabile nel punto x quando 


Pa = im ETA I) 


è un numero 
h->0 h 


ossia quando il limite del rapporto incrementale esiste finito. Dunque, se f(x) 
è derivabile in un punto xo allora si ha 


|f(c0 + h) — f(20)] < (1+]f"(c0)]) [hl 


almeno per |h| abbastanza piccolo. 

Indichiamo con A, l’insieme delle funzioni f(x) continue su [0, 1] con questa 
proprietà: f € A, quando esiste un punto x = xy € [0, 1) ed esiste A > 0 tali 
che 

|[f(r+h)- f(@)]< nh. 


Una funzione derivabile in un punto (anche in uno solo) appartiene ad 
alcuni degli insiemi A,: quello per cui n > |f'()| 

Si prova che ciascuno degli insiemi A, è chiuso. 

Se ogni funzione continua è derivabile in almeno un punto allora Unz0An = 
C'(0,1) e quindi per il teorema di Baire deve esistere N tale che Ay ammette 
punti interni. 

Notiamo ora che ogni funzione continua si approssima uniformemente, 0s- 
sia nella norma di C(0, 1), mediante funzioni “seghettate in modo fitto fitto” 
e quindi certamente non appartenenti ad Ay, se i “denti della sega” sono 
abbastanza ripidi. 

Dunque nessun Ay ammette punti interni e quindi esiste in C(0,1) una 
funzione che non appartiene a nessuno degli insiemi Axy, e quindi continua ma 
priva di derivata in ciascun punto. 1 
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La dimostrazione precedente usa in modo diretto il Teorema di Baire. Tal- 
volta, anche per provare l’esistenza di esempi “strani” conviene usarne le con- 
seguenza. La dimostrazione del teorema seguente si fa in modo più semplice 
usando il Teorema di Banach-Steinhaus. 

Sia f(x) una funzione continua su [-7, 7]. Si associ ad essa la serie 


+00 1 
S ina | # fici —ins d 
DE _ la 16 Je12° ds 
che si chiama la SERIE DI FOURIER della funzione f(x). Sotto ipotesi di 
regolarità, per esempio se la funzione f(x) è di classe C* e inoltre f(—7) = 


f(x), la serie converge uniformemente ad f(x), nel senso chel? 


ala v fue” 


La condizione che f sia di classe C! può indebolirsi, ma non fino alla sola 
continuità. Infatti: 


Teorema 116 Sia xo € [-r, 7]. Esiste una funzione f continua su [—7, q] 
tale che f(0) = f(27) e tale che inoltre la serie di Fourier ad essa associata 
non converge n Lo. 


Dim. (idea) Lavoriamo nello spazio di Banach Cp(—7, 7) i cui elementi sono 
funzioni continue che verificano 


f(27) = f(7) 


(la norma è la norma della convergenza uniforme. Si vede facilmente che questo 
è un s.spazio chiuso di C'(—7, 7), e quindi esso stesso uno spazio di Banach). 
Usando le formule di Eulero e la definizione di f,, si vede che 


N Do prin sin[(N +1/2)(r — s)] 
Ta e” x Ss “o sinf(e— S)/2] 0 — s)/2] “i 


e questo suggerisce di considerare gli operatori lineari e continui Fy da Cp(—7T, 7) 
in sé definiti da: 


(Exe <> H(s pei sin[(N +1/2)(e- 9) 1, 


sin[(x — s)/2] 
15è essenziale che la somma parziale sia construita con gli indici simmetrici rispetto 
all’indice zero. 
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Non è difficile vedere che ciascun operatore Fy è continuo su Cp(—7, T). 
Se per una funzione f il limite 


bi: af 


N-++00 


esiste in Cp(—7, 7) allora esiste My tale che 
|Ewf]lopnm < My. 
Per il Teorema di Banach-Steinhaus, deve esistere M tale che 
|Ewlop(-rm < M. 


Notando che sa 
lina SL = IN41 
+0 sinx/2 


si intuisce che la famiglia di operatori A = {Fx} non è limitata. Quest’intui- 
zione è corretta (anche se la verifica è macchinosa) e quindi esiste una funzione 
f € Cp(—7, 7) che non è limite uniforme della sua serie di Fourier. 


2.8.3 Dimostrazioni posposte 


Dimostrazione del TEOREMA 98, Teorema di Baire. 
Premettiamo un’osservazione: Sia B, una successione di palle contenuta 
ciascuna nella precedente: 


Bn = {we ] |]e— cnll < en} S tr] [lr — &n_all < €n_1} = Bn 


così che 
era | 


Sia lime, = 0. Da 


[ln — Cnem]| < En 


si vede che la successione (x,) è fondamentale ossia convergente, 
imae,=$. 
Notiamo che il punto % appartiene alla chiusura di B, per ogni n e quindi si 


ha anche 
è €(\cBn. 
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Sia ora (A,) una successione di insiemi chiusi e (B,) una successione di 
palle con le proprietà appena dette e tali che, inoltre, 


(1B.)NA,=0. (2.42) 


Allora, % non appartiene a A, per nessun n, grazie alla (2.42): 


El JAn: 


Infatti, se è € UA, allora X € A,, per almeno un indice no. D'altra parte, si 
sa anche che % € cl B,, e ciò non può essere perché gli insiemi A, e cl Bno 
sono disgiunti. 

Per provare il Teorema di Baire, costruiamo una successione di palle B, 
che ha le proprietà dette sopra rispetto alla successione di insiemi (An), chiusi 
e privi di punti interni. Ciò porterà a trovare che # € UA, e quindi UAy # X. 
Scegliamo xj é A; e una palla B, di centro x} e raggio minore di 1, tale che 
(cl B,)N A = 0. Sia e > 0 il suo raggio. Non è restrittivo assumere e < 1. 

La palla B} esiste perché A è chiuso e, essendo privo di punti interni, non 
è uguale ad X. 

La palla Bj non è contenuta in Ag perché As non ha punti interni. Dunque 
in Bj esite un punto x3 € A e quindi interno al complementare dell'insieme 
chiuso As. Possiamo quindi scegliere una palla B3 di centro x3, contenuta in 
B, e di raggio minore di e1/2 < 1/2, tale che (cl B3) N Ag = 0. 

Sia e, > 0 il raggio di B.. 

Procedendo per induzione, scelti i punti x, ..., 2% e le corrispondenti palle 
B,, ..., Bk, scegliamo in Bx un punto xx41 é Ax4+; e una sfera di centro xx41 
e raggio minore di e/2 < 1/2*, tale che (cl Bx41) N Ax41= 0. Sia 41 > 0 il 
raggio di questa sfera. 

La costruzione dei punti xx e delle palle By può farsi perché gli Ax non 
hanno punti interni e sono chiusi. 

Dato che ez + 0, esiste $ = lim x, e TX € Nel B,. Per quanto osservato 
sopra, T € UA,, ossia 


JAL#X, 


come si voleva provare. I 


Dimostrazione del TEOREMA 102, Teorema della mappa aperta. 
In questa dimostrazione interverrà la “differenza algebrica” di insiemi C, 
D di Y: 
C-D={c-d|ceC, de D}=|](C-d). 


deD 
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Si noti che C — C' # 0) (e anche che C' — C' # 0, salvo nel caso in cui C' ha un 
unico elemento). 
Se C' ha interno non vuoto anche 


c-D=|J(C-d) 


deD 


ha interno non vuoto grazie alla continuità delle traslazioni, per ogni insieme 
D (e quindi anche per D= C). 

Inoltre, se C' contiene punti interni, allora (cl C)—(cl C') contiene un intorno 
di 0. 

Proviamo ora il teorema 102. Ricordiamo che per definizione, un operatore 
AE€EL(X,Y) ha dominio uguale ad X. 

Per provare che l’operatore A, suriettivo, trasforma aperti in aperti, è 
sufficiente mostrare che l’immagine di una palla 


Bxr={rx € X]|]k]<r} 
contiene una palla By, 
Bys={y€Y |]y]<0o}. 


Ciò prova che A0 è interno ad im A e, per traslazione, si trova che Axo è interno 
ad im A per ogni xy (nuovamente, si usa la continuità delle traslazioni). 
Precisamente, proveremo che esiste un intorno W di 0 in Y che è contenuto 
in A(Bx2). Useremo per questo l’inclusione seguente, che vale per ogni r > 0 
ed r' > 0: 
Bx,r — Bxw C Bxr4n. (2.43) 


Consideriamo le palle 
Bxa={xeX]]kc]<2"}. 
Dato che 
Xx == U Bxan 


e che A è suriettivo, si trova 


Y=|Ud (A(Bx.an)) 


n 


e quindi, per il teorema di Baire almeno uno degli insiemi cl (A(Bx,»)) ha pun- 
ti interni. Moltiplicando per numeri positivi si vede che ciascuno degli insiemi 


100 CAPITOLO 2. GLI SPAZI DI BANACH 


cl (A(Bx,)) contiene punti interni, grazie alla continuità della moltiplicazione 
per scalari. 
Da (2.43) si ha che 


cl A(Bxxr) = cl A(Bx,) @ cl [A(Bx) = A(Bx,r)] C cl A(Bx.2r) 


e quindi ciascun insieme cl A(Bx.2,) contiene un intorno di 0. Naturalmente, 
r è arbitrario: ogni insieme cl A(Bx,) contiene un opportuno intorno di 0. 

Rimane da provare che A(Bx,) stesso contiene un intorno di 0. Sia W un 
intorno di 0 contenuto in cl A(Bx). Completiamo la dimostrazione mostrando 
che W C A(Bx3). Per questo basta provare 


cl A(Bx1) G A(Bx, 2) " 

Sia g € cl A(Bx,1). Mostriamo che y € A(Bx,2). Si sa che cl A(Bx,1/2) 
contiene un intorno di 0. Dunque esiste x} € Bx, tale che ||j — Ax1|| è così 
piccolo da aversi j — Ax, € cl A(Bx,1/2). 

In modo analogo, cl ABx,1/4 contiene un intorno di 0 e quindi esiste 79 € 


Bx,1/2 per cui (7 — Ax1) — Ax2 € cl A(Bx,1/4). Iterando questo procedimento 
per ogni n sì trova 


x, € Bxi tale che &— Ax1 € cl A(Bx,1/2) cioè  ||y— Ax1|]| < 1/2 
rc2 € Bx,1/2 tale che (g$—- Ax1) — Axa € cl A(Bx,1/4) cioè ||{(9- 4x1) — Azaf| < 1/4 


Cn € Bx,1/2" tale che y = Eiai An € cl A(Bx,1/2") cioè 9 = Ehi Axn|| < 1721 è 


Sia ora 
+00 +00 1 
q= xi così che x|| < — <2. 
> e] d, > 
Per questo vettore x vale 
4 ai uo 1 i 
19 — Ax]] = lim ||j — Azal] Slim =0, ossia Y= Ax con ||a||<2. 


Ciò mostra che ogni y € cl A(Bx,) è anche in A(Bx.2) e conclude la dimostra- 
zione. I 
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2.8.3.1 Le dimostrazioni dei risultati dell’ Appendice 2.8.2 


Dimostrazione del TEOREMA 115. 
Consideriamo in C'(0, 1) il s.insieme A, i cui elementi sono funzioni f con 
questa proprietà: esiste x € [0,1 — 11 ed esiste h € (0,1 — x) tale che 


|f(c+h)- f(a)| <nh. 
Si prova che: 
e L'insieme A,, è chiuso e privo di punti interni. 


Accettando queste proprietà che proveremo più avanti, il Teorema di Baire 
mostra che esiste una funzione continua f(x) che non appartiene a VAn. 
Se f é UA, allora per ogni x e per ogni h vale 


|[f(@+h) — f(2)] > nh 


e ciò per ogni n; ossia il rapporti incrementale è illimitato e quindi la derivata 
f(x) non esiste, e ciò per ogni x. 

Per completare la dimostrazione, mostriamo che gli insiemi A, sono chiusi 
e privi di punti interni. 

Proviamo prima di tutto che A, è chiuso. Sia per questo fx + f (uni- 
formemente su [0,1]), con fx € An. Dunque, esiste xx € [0,1 — 1/n] tale 
che 

|fa(ca +4) — fa(ca)] < rh. 


Passando ad una s.successione, si può assumere xx + xo € [0,1— 1/n]. Vale: 


|f(co + h) — f(vo)] 


<|f(co+h) — fx(co + h)| (2.44) 
+fe(wo +4) — f(&x + A) (2.45) 
+fa(ca + h) — fi(c)| (2.46) 
+|fx(2x) — fe(2o)| (2.47) 
+|fk(0) — f(2o)]. (2.48) 


Il termine (2.46) verifica 
|fe(ce + h) — falce) < nh 


Essendo f limite uniforme di fx, per & sufficientemente grande i due ad- 
dendi (2.44) ed (2.48) sono minori di un prefissato e > 0. 
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Usiamo ora il Teorema di Ascoli-Arzelà: essendo convergente, la successio- 
ne (fx) è equicontinua e: ||(20 + A) — (ex + A)]| + 0. Dunque, per £ grande, 
anche gli addendi (2.45) e (2.47) sono minori di e. 

Ricapitolando, la funzione f verifica, per ogni e > 0, 


\f(co+h)-f(co)| <nh+4e e, essendo e arbitrario, |f(ro+h)—=f(co)|< nh. 


Ciò prova che ciascuno degli insiemi A, è chiuso. Proviamo ora che ciascuno 
di essi è privo di punti interni. Fissato n ed f € A,, proviamo che per ogni 
e > 0 esiste € £ A, che dista da f meno di e. 

Si sa che esistono funzioni g continue e lineari a tratti tali che 


\f = gll < e/2. 


Basta quindi provare che data una qualunque g continua e lineare a tratti si 
può costruire € € A,, che dista meno di e/2 da g. Sia per questo 


(x) = distanza di x dall’intero più vicino. 


Il grafico di @(x) è in figura 2.4: 


Figura 2.4: 


Fissiamo quindi una funzione g lineare a tratti. Essa è lipschitziana e 
quindi soddisfa |9g(x) — g(24)| < r|e — | per un r opportuno. Sia € la funzione 


6(c) = g(x) + ed(ma). 
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Chiaramente, per ogni m, ||g — C|| < e/2. Vogliamo mostrare che, per un’op- 
portuna scelta di m, € € A,. Fissiamo x e quindi 2’ tali che |x — 2] < 1/2m. 
Si ha 

\ma-ma'|<1/2, |\O(ma) — d(ma)|= me — 2'| 


e quindi 


(6(®) — 6(2))] > | elé(m2) — $(ma))] — lg(2) — g(2)] 


leale) | lee 


se m > r/e. Se ora m verifica anche m > (n + r)/e, allora € é An. Ciò 
completa la dimostrazione. H 


Dimostrazione del TEOREMA 116. 
Indichiamo con Cp(—7, 7) il s.spazio di C(—7, 7) i cui elementi sono fun- 
zioni continue che verificano 


f(27) = f(7). 


Si vede facilmente che questo è un s.spazio chiuso di C(—7, 7), e quindi esso 
stesso uno spazio di Banach. 

Studiamo le somme parziali della serie di Fourier. Indichiamo per questo 
con Fy l'operatore definito su Cp(—7, 7) da 


N 
1 Ù in(ae—s 
(Fvf)(c - DO he sl f(8) YI eine?) ds. 
ma n=—-N 
Poniamo P 
Di x, ein 
n=—-N 


Si proverà alla fine di questo paragrafo che 


2N+1 sex=0 
Dy(x)= sio(N41/2)e seni L0 (2.49) 
La funzione Dy(x) si chiama NUCLEO DI DIRICHLET. 
Dunque, 
gen sin[(N +1/2)(c — s)] 
F, )D _ i 
ue "ni ae ds= 5 / Sl Is  sinf(e— s)/2] da 
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Si osservi che la seconda uguaglianza vale perché Dy(x) è continua e quindi 
il valore di D,,(0) implicitamente compare nel secondo integrale. Inoltre, la 
continutà di Dy(x) mostra che ciascun operatore Fy da Cp(—7,7) in sé è 
continuo. È 

Facciamo vedere che esiste una funzione f € Cp(—7, 7) tale che 


Le (Fx) (xo) = +00. 


Ciò vuol dire che la serie di Fourier di questa funzione f non converge in xo. 
Per provare l’esistenza di f si procede per assurdo. Supponiamo che tale 
funzione f non esista. Allora, per ogni f € Cp(—7,t) si ha: 


RLD I(Ew) (co) < +00. 


In tal caso per ogni f € Cp(—x, 7) esiste My per cui 


(Av f)(co)] < My 


per ogni N. E quindi, per il teorema di Banach-Steinhaus, esiste M = M(xo), 
indipendente da N, tale che 


I(Fyf)(co)] < M(co)llflloerm 


Indicando con F,,,n il funzionale che ad f € Cp(—7, 7) associa (Fw f)(co), 
la disuguaglianza precedente si scrive 


||Fro.v]] < M(20); (2.50) 


ossia, la famiglia dei funzionali lineari e continui F,,,w è limitata. Calcoliamo 
esplicitamente la norma del funzionale F,,,wn € mostriamo che ciò non vale. 
Per semplicità limitiamoci a fare il calcolo con x9 = 0. In questo caso 


Fonf = > sd Dyw(t)f(t) dt. 


T 


LD °° IE 
Fast <3 f DsOrOIa < (Lf 1Dx010) Ifllerso 


così che 


1 T 
[Fon] < 3J |Dy(t)|dt < +00 perché Dy(x) è continuo. (2.51) 
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In realtà vedremo che vale l’uguaglianza. Accettando ciò, 


sin[(N + 1/2)t] 

K =“ Dy(t)|dt= — dt 
IRwll= 5 f lPstolae=3 f (ICT 
>if ii, gf jd ni 

Tr t T Jo t 
N-1 1 N-1 
2 (k+1)7 t 2 (k+1)7 
>2Y f Jet] g5s, ul |sint|dt 
fer) È Si (£+1)7?2 Jkr 
2n 
4 1 
=) —;- -++00. 
7 d. Cere 


Ciò contrasta con la (2.50) e mostra che la funzione f esiste. 


Accenniamo ora alla dimostrazione del fatto che l'uguaglianza vale nel- 
la formula (2.51). Per mostrare ciò è sufficiente trovare una successione di 
funzioni (fx) di norma al più uguale ad 1 e tale che 


; Li, di 
lim | Fon fa| = 3/. |Dy(t)|dt (202) 
Introduciamo per questo la funzione 


y(x) = sign Dy(x) 


e una successione (fx) di funzioni continue convergente puntualmente ad y 
e inoltre limitata da 1. L’uguaglianza (2.52) vale per questa successione di 
funzioni. 


Ciò completa la dimostrazione, a parte il fatto che dobbiamo ancora veri- 
ficare l'uguaglianza (2.49), cosa che facciamo ora. 


L’uguaglianza è ovvia se 7 è multiplo di 27. Altrimenti, usando la formula 
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per la somma di una progressione geometrica, si ha: 


-1 


N N N N 
Dy(2) = l elk® sa ; eike + ) elk® = > e ie di ) ell® 
k=0 k=1 k=0 


k=—-N k=—-N 
1- el iN+1)a 1- eilN+1)x 
- —_ 5 1 RA 
l=g7# L= 
eli — etiNce-i® La eiN+1)c 
— 1- e 1— ei 


[e® _ eTRe (1 _ e*) di [1 _ ai (1 _ gr) 
(1— cosx)? + sin? 
etiN® (1 _ gr) le eiN® (1 e?) Ò 2Re Eni (1 _ ge) 


2-2c08T 2-2c0sT 
_ cosNx — cosNxcosr+sinxsin Ng 
ii 4sin°(x/2) 
_ cosNx—cos(N+1)x _ 2sin(x/2) sin 3(2N +1)x 
0 2sin2(e/2) 0 2sinà(e/2) 
sin (N+3)c 


DIN; 
SIN 5 


Nel penultimo passaggio si sono usate le formule di prostaferesi. i 


2.9 Lo spazio duale 


Abbiamo già visto la relazione tra i funzionali lineari e continui su X e la 
nozione geometrica di iperpiano. Ciò suggerisce di studiare più a fondo i 
funzionali lineari continui, sia singolarmente che nel loro insieme, studiando le 
proprietà dello spazio di Banach X*. 

E’ ovvio che il funzionale 0, quello che ad ogni elemento di X associa 
l’elemento nullo del campo scalare, è in X*. Non è affatto ovvio che esistano 
altri elementi di X*. Infatti: 


Teorema 117 Esistono spazi lineari X, dotati di una metrica rispetto alla 
quale le operazioni di somma e moltiplicazioni per scalari sono continue e su 
cui nessun funzionale lineare diverso da 0 è continuo. 


Ossia, in tal caso, nello spazio X non si trovano iperpiani. 
La dimostrazione è posposta. 
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E° quindi estremamente importante sapere che se X è uno spazio di Banach 
allora X* ha “molti” elementi. Ciò è conseguenza del teorema seguente: 


Teorema 118 (di HAHN-BANACH) Sia X uno s.l.n. (anche non completo) e 
sia Y un suo s.spazio. Sia Lo un funzionale lineare continuo su Y. Esiste 
un'estensione di L ad X tale che 


|Lllx: = sup{|Lyl | y € Y, |lyllx =1}. 


Ossia, ogni funzionale lineare e continuo su Y può estendersi ad X senza 
alterarne la norma. 

Si noti che nell’enunciato precedente si può assumere che Y sia chiuso, 
perché l’operatore Lo si può estendere per continuità alla chiusura del suo 
dominio. 

Per certe applicazioni (allo studio degli insiemi convessi, si veda il paragra- 
fo 2.9.1) è necessario provare una versione un po’ più generale del Teorema 118; 
ossia è necessario provare i due teoremi seguente: 


Teorema 119 Sia X uno spazio lineare su R. Esista una funzione p: X + R 


1. POSITIVAMENTE OMOGENEA, ossia tale che p(tx) = tp(x) per ogni x e 
per ogni t > 0; 


2. SUBADDITIVA, ossia tale che p(x +y) < p(x) + p(y) per ogni x, y in X.. 
Sia Y un s.spazio di X e sia Lo un funzionale lineare definito su Y, tale che 
Lox < p(x) Vr eV. 

Esiste un’estensione L di Lo ad X che verifica 


Lie<pI) \LA-P,@ 


Teorema 120 Sia X uno spazio lineare su C e sia p da X in R una funzione 
tale che: 


1. p(ta) = |t|-p(x) per ogni x in X e per ogni t € C; 
2. p(e+y) < p(2) + p(y). 
Sia Y un s.spazio di X e sia Lo un funzionale lineare definito su Y, tale che 
|Lox| < p(a) L'AS (2.53) 
Esiste un’estensione L di Lo ad X che verifica 


|La| < p(x) Vr e X. 
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Posponiamo le dimostrazioni, notando che la dimostrazione del Teore- 
ma 120 si ridurrà, con un opportuno artificio, a quella del Teorema 119. 


Dimostrazione del TEOREMA 118. La dimostrazione discende im- 
mediatamente dai Teoremi 119 e 120. Sia 


M = sup{|Lox|| x € Y, [lell=1}, pe) = Mike]. 


Nel caso reale, dal Teorema 119 si vede l’esistenza di L, funzionale lineare su 
X, che estende Lo e tale che 


La < M]|e]| 
e quindi anche 
—Le = L(-2) < M||- «|| = Mjlc]| 


ossia 
Le] < Mal]. (2.54) 


Nel caso complesso la disuguaglianza (2.54) figura direttamente nell’enun- 
ciato del Teorema 120. Dunque il Teorema 118 vale. 1 


Mostriamo ora alcune conseguenze importanti del Teorema di Hahn-Banach. 
La prima è che X*, duale di X, ha “molti” elementi. Più precisamente, 


Teorema 121 Per ogni xo 7 0 in X ed ogni m € ®, esiste L € X* tale che 
m 


lzol] | 


Dim. Si sceglie come spazio Y la retta per 0 ed xo, 


Le=m,  ||Ll= (2.55) 


Il s.spazio ha dimensione 1 e su esso è facile definire 
Lo(Axo) =m. 


Il funzionale Lo verifica (2.55) sui soli elementi di Y. Si usa quindi il Teorema 
di Hahn-Banach per estendere L ad X senza alterarne la norma. 


In particolare si può segliere m = 1 oppure m = ||ro]| oppure m = ||xo]|?. 
In particolare, con quest’ultima scelta si trova 


IZ] = [col]. 


Invece, scegliendo m = ||co]|, si trova 
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Corollario 122 Sia ro € X. Vale: 


[co] = max |Lao]. 
||L]xx=1 


Dim. Si fissi xo 7 0 in X. Per ogni L € X* di norma 1 si ha: 


|Lxo] < ||roll; | ossia sup ||Lxol] < [|woll. 
LLllx==1 


Il funzionale definito in (2.55) con m = ||co]| ha norma 1 e per esso 
|Lxo] = ||vol|. a 


Osservazione 123 L’asserto del corollario precedente somiglia alla definizio- 
ne della norma di un funzionale, 


ZL] = SA |La] (2.56) 
Ma abbiamo provato che în generale, l’estremo superiore in 2.56 non è un 
massimo, si veda il teorema 80. 

Ciò mostra una prima differenza importante tra uno spazio ed il suo duale: 
lo spazio duale “si comporta meglio” dello spazio X stesso. Avremo altre 
occasioni di notare questo fatto, in particolare quando proveremo il Teorema 
di Banach-Alaoglu, Teorema 158. n 


Il Teorema 121 in particolare afferma che se un elemento xo è diverso da 
0 allora esiste un funzionale L di X* che “lo vede non nullo”; e, traslando, se 
X1 # o, esiste un L E X* tale che 


Lx, £ Lxo . 


Dunque, X* ha così tanti elementi da distinguere quelli di X. Geometrica- 
mente, abbiamo provato l’esistenza di un iperpiano che non contiene ambedue 
gli elementi xo ed x1. Questa osservazione può essere estesa fino a “separare” 
mediante iperpiani due insiemi convessi tra loro disgiunti. Prima di studiare 
gli insiemi convessi conviene però introdurre una notazione comoda per indi- 
care l’azione degli elementi di X* su X. Invece di scrivere Lx, Ax ecc, usa 


scrivere! 
(fx) 


16In realtà la notazione comunemente usata è (-,-). Noi usiamo la notazione ((-, -)) perché 
la notazione (-,-) si usa anche per indicare i “prodotti interni” nel contesto degli spazi di 
Hilbert. Dato che vedremo una relazione tra funzionali lineari e prodotti interni, è opportuno 
essere precisi nel distinguere gli uni dagli altri. 
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per indicare il valore che il funzionale f € X* assume sull’elemento x € X (si 
noti: l'elemento di X* è scritto prima di quello di X. In altri testi si trova 
scritto dopo). Inoltre, per distinguere immediatamente gli elementi di X da 
quelli di X*, usa indicare questi ultimi con lettere greche, o con simboli del 
tipo x*, y* ecc. se i simboli x, y,...si riservano agli elementi di X. 


2.9.1 Applicazioni: Insiemi convessi 


Per semplicità supponiamo che il campo scalare sia R. 
Ricordiamo che un insieme A non vuoto si dice CONVESSO quando ogni 
segmento di estremi in A è contenuto in A; ossia quando! 


t,yce A=tr+(1-t)y€ A Vie (0,1). 


Si verifica facilmente che ogni s.spazio V è convesso, e quindi anche rg +V 
è convesso; gli IPERPIANI, ossia gli insiemi 


lea) 0 atexX*, 


sono convessì. 
Siano ora A e B due insiemi e sia a* € X*. Si dice che l’iperpiano 


{r] (1,0) = o} 


SEPARA i due insiemi A e B se 


18 


ACH{x]|(e,x) <a}, @BCE{x|(c.x)2a}. 
Si dice che la separazione è stretta se esiste e > 0 tale che 
AC{r|(c,r)<a-e}, BCEi{r](,2) 2a}. 


E’ ovvio che in generale due insiemi disgiunti non possono essere separati 
da iperpiani, si veda la figura 2.5 a sinistra. Per avere buoni risultati di 
separazione dovremo lavorare con insiemi convessi. La figura 2.5 a destra 
mostra che insiemi convessi e disgiunti non possono, in generale, separarsi 
strettamente. 
Valgono però i due teoremi seguenti, la cui dimostrazione viene posposta: 


!Tnon si richiede x 7 y e quindi se A contiene un solo punto esso è convesso. Conviene 


considerare convesso anche l’insieme vuoto, per semplificare certi enunciati. Per esempio, 
l'intersezione di insiemi convessi è un convesso vale se 0) si definisce come convesso. 

18gi noti che le disuguaglianze < per A e > per B sono puramente convenzioanli e possono 
scambiarsi cambiando il segno di x*. 


2.9. LO SPAZIO DUALE 111 


Figura 2.5: 


’ , se 
n Nero 


n er 
ei gati di 


d x 
TE = 
—_— x 
x A 
2 
05 1 180202530 350 4 45 


Teorema 124 Sia A C X un convesso aperto. Se xo & A allora esiste un 
iperpiano che separa xo da A; ossia esiste a* € X* tale che 


U.e<e,) Vr € A. 
e 
Teorema 125 Siano A, B convessi e disgiunti. Sì ha: 
e Se A è aperto, esiste un iperpiano che separa A e B; 


e se A è compatto e B è chiuso allora esiste un iperpiano che separa 
strettamente A e B. 


Di conseguenza: 


Teorema 126 Sia H un s.spazio chiuso dello spazio di Banach X. Vale H # 
X se e solo se esiste a* € X*, x* # 0, tale che 


HCkerz*. 


Dim. Se H # X, esiste ro #é H e quindi per la seconda affermazione del 
Teorema 125, xo si separa strettamente da H: esistono e > 0 ed x* tale che 


(eco) <a -e, (bh) 2a, Ve H. 
Essendo H un s.spazio, se hl € H allora si ha anche —h € H e quindi 
a < (e, h)= (eh). 


Dunque a = 0 e 
che vVhe H, 
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come volevamo. 
Il viceversa è ovvio. I 


Inoltre, 
Teorema 127 Se X* è separabile, anche X lo è. 


Dim. Sia {x}} un s.insieme denso in X*. Si scelgano elementi x, € X di 
norma 1 e tali che 


An; An = ||c&ll 


Combinando linearmente gli x,, con coefficienti razionali, si trova un s.insieme 
A numerabile di X. Procedendo per assurdo, mostriamo che A è denso in X, 
che pertanto è separabile. 

Se A non fosse denso in X, la sua chiusura sarebbe un s.spazio H di X 
diverso da X. Dunque, per il Teorema 126, si potrebbe trovare $* € X*, 
d* # 0, tale che 

ACHCkerg*. 


* 


7) così che 


Si sa che $* = lim a* per una opportuna successione (x 
Nk 


0=liml|é* — at, 


x» > lim sup 


(0° — En, Tra) 


= lim sup 


La ) > lim sup gn 


e quindi lim A, = 0. D’altra parte, mentre 


0 # ||é*] 


La contraddizione trovata completa la dimostrazione. 


za = limjle* ||xa = limAgi: 
Nk k 


Osservazione 128 Invece, è duale di uno spazio separabile può non essere 
separabile. Mostreremo infatti che /®° è isometricamente isomorfo al duale di 
2. Si sa già che /°° non è separabile mentre è facile verificare che 1! lo è. 1 


Un'ulteriore conseguenza importante del Teorema 125 è la seguente: ogni 
insieme A, anche non convesso, è contenuto nell’intersezione dei semispazi che 
lo contengono. Se A è convesso vale: 


Teorema 129 Un insieme A non vuoto è convesso e chiuso se e solo se è 
intersezione dei semispazi chiusi che lo contengono. 
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Dim. L’intersezione di una famiglia di chiusi è un chiuso e l’intersezione di 
una famiglia di convessi è un convesso. Dunque, se l’insieme non vuoto A è 
intersezione dei semispazi chiusi che lo contengono, A è convesso e chiuso. 

Viceversa, sia B l’intersezione dei semispazi chiusi che contengono l’insieme 
A. In generale, B > A. Dobbiamo provare che se l’insieme non vuoto A è 
convesso e chiuso allora vale l'uguaglianza. Per questo basta notare che se 
xo € A allora, per il Teorema 125, esiste un iperpiano che separa strettamente 
A da xo. E quindi xo non appartiene nemmeno a B. I 


Si chiamano IPERPIANI DI SUPPORTO all’insieme convesso e chiuso A quelli 
che godono della seguente proprietà: esiste ro € cl A tale che 


AC {r] (2,0) < (2°, c0)}. 


L’iperpiano di supporto è 


{ri (0,0) (2,20). 


Più precisamente, in questo caso si dice che l’iperpiano è di supporto nel punto 
To. 

Naturalmente, se esiste un iperpiano di supporto ad A in xo allora xo non 
è interno ad A. Più precisamente: 


Teorema 130 Sia A un convesso con interno non vuoto. Per ogni xo € dA, 
esiste almeno un iperpiano di supporto ad A in xo. 


Dim. Usiamo la proprietà seguente degli insiemi convessi, che non proviamo: 
se A è convesso ed il suo interno è non vuoto allora l’interno di A è convesso 
e denso in A. 

Dunque int A è un aperto convesso, ovviamente separato da ro € 04: per 
il Teorema 124, esiste x* tale che 


(gta Va € int A 


e la disuguaglianza si estende per continuità ad A. 
L’iperpiano di supporto è 


{r] (0,0) = (0°, 20)}. a 


Osservazione 131 e Il teorema precedente può anche estendersi al caso 
in cui l'interno di A è vuoto. Essendo A convesso, si prova l’esistenza 
di un più piccolo s.spazio (traslato) contenente A. Il teorema si può 
enunciare in tale s.spazio. Non insistiamo su ciò. 
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Figura 2.6: 


e La figura 2.6 mostra che uno stesso iperpiano può essere di supporto 
in infiniti punti, e che in un punto si possono avere infiniti iperpiani di 
supporto. I 


Abbiamo dunque due modi di descrivere un insieme convesso e chiuso, 
tra loro equivalenti: il primo consiste nell’elencare i punti dell’insieme ed il 
secondo consiste nell’elencare gli iperpiani di supporto all’insieme. Questo 
secondo modo assume un aspetto particolare nel caso in cui l’insieme A è 
l’epigrafo di una funzione, caso che ora andiamo a studiare. 


2.9.2 Applicazioni: Funzioni convesse 


Ancora, supponiamo di lavorare in spazi lineari su R e studiamo certe proprietà 
delle funzioni convesse definite su uno spazio di Banach X. Per semplicità 
supporremo che esse siano definite su insiemi, ovviamente convessi, dotati di 
punti interni. 

Ricordiamo che si chiama EPIGRAFO di una funzione reale f l'insieme 


Epi(f) = {(c,) |r e domf, #>f(@} CXxR. 


E° facile provare: 


Teorema 132 La funzione f è convessa se e solo se il suo epigrafo è un 
insieme convesso. 
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Un funzionale di supporto in (xo, to) alla chiusura dell’epigrafo di f è una 


coppia (x*, @) € X* x R tale che, per ogni punto (x,t) dell’epigrafo, valga 


(c',a) +6 t< (2°, co) +$-to 


((1*, (€ — xo))) < (-@) - (t- to). (2.57) 


Notiamo che se @ = 0 si ha 


Dunque: 


Lemma 133 Se 


è funzionale di supporto în (xo,to) alla chiusura dell’epigrafo di f allora xo € 
Odom f. Quindi, se xo è interno a dom f un iperpiano di supporto in (x0,t) 
deve avere d # 0; geometricamente, non è un iperpiano verticale. In tal caso, 
—d> 0. 


Supponendo di lavorare in punti interni al dominio, avremo @ # 0 e si ha 
—@ > 0. Infatti se x = xo e t > to allora deve essere 


0<(-@)(t- to) Vi > to ossia —@ > 0. 


Dunque non è restrittivo assumere —@ = 1 perché dividendo i due membri per 
—@ (che è positivo) e rinominando 1x*/(—®), si vede che la (2.57) può scriversi 


(£*,x — c0)) <t— to. 


Supponiamo ora che l’epigrafo di f sia chiuso. In questo caso (tof(x0)) € 
Epi(f). Scegliendo t > f(x) si ha: 


Teorema 134 Se l’epigrafo di f è chiuso allora il funzionale (x*,1) € X* x R 
è di supporto all’epigrafo di f in (xo, f(c0)) se e solo se 


(e, — xo) < f(x) f(co) = Va € domf. (2.58) 


La (2.58) si scrive anche 


La (2.58) e la pratica con i grafici delle funzioni da R in R suggerisce: 
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Definizione 135 Un funzionale x* che verifica (2.58) si chiama un sottodif- 
ferenziale di f in xo. 

L’insieme dei sottodifferenziali di f in xo si chiama il SOTTODIFFEREN- 
ZIALE di f in xo. 

Il sottodifferenziale di f in xo si indica col simbolo Of(co). i 


Osserviamo che il sottodifferenziale può essere l’insieme vuoto ma, come si 
è già notato, in tal caso il punto xo deve appartenere alla frontiera del dominio 


di f: 


Esempio 136 Sia X = R e sia domf = [0, +00), f(x) = —v7. Si vede 
facilmente che df(0) = 0. n 


Invece, il sottodifferenziale è non vuoto nei punti interni al dominio della 
funzione convessa f perché l’epigrafoe è convesso, ammette quindi funzionale 
di supporto che —® = 1 per il Lemma 133. 

E’ facile immaginare che il sottodifferenziale sia uno strumento utile per il 
calcolo dei minimi. Infatti, 


Teorema 137 Sia f convessa e sia non vuoto il suo sottodifferenziale in xo. 
Il punto xo è punto di minimo se e solo se 0 € df(xo). 


Dim. Immediate, leggendo la (2.58) con 2* = 0. 1 


Infine ,notiamo che La proprietà di avere epigrafo chiuso è ovviamente 
importante nei problemi di ottimizzazione e merita una definizione specifica: 


Definizione 138 Una funzione (anche non convessa) con epigrafo chiuso si 
chiama SEMICONTINUA INFERIORMENTE. Una funzione f si dice semicontinua 
superiormente se — f è semicontinua inferiormente. E 


2.9.3 Dimostrazioni posposte 
Dimostrazione del TEOREMA 117. 


Indichiamo con X l’insieme delle (classi di equivalenza di) funzioni f(x) 
definite su (0,1) e tali che 


/ V|f(e)|dx < +00. 


La disuguaglianza 


Va+b<yva+vVb  Va>0,b>0 (2.59) 
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permette di provare che X è uno spazio vettoriale e che 


n / We =Gla 


è una distanza invariante per traslazioni su X (per provare la disuguaglianza 
triangolare si usa la (2.59)). 

Si può provare che lo spazio X è completo. 

Lo spazio X ha una proprietà curiosa: l’unico convesso (non vuoto) di X 
che è anche aperto è X stesso. Accettando questa proprietà, che proveremo in 
seguito, si vede che l’unico funzionale L lineare e continuo su X è quello nullo. 
Infatti, per ogni e > 0, l’insieme L!(—e, e) non è vuoto, perché contiene 0; è 
convesso perchè L è lineare e, se L è anche continuo, è aperto; e quindi è tutto 
lo spazio X. Dunque, 

LX C(-6d= {9}: 
e>0 
ossia, L è il funzionale nullo. 

Per completare la dimostrazione, consideriamo un aperto V di X, non 
vuoto e convesso e proviamo che V = X. A meno di traslazioni, si può 
supporre 0 € V. Dunque può trovarsi r > 0 tale che 


bird: 


Fissiamo una qualsiasi f € X e sia n tale che 


41.0) <r e quindi (1/yn)f € B. 


Consideriamo ora la funzione integrale 


Fa=f VITO ds. 


Vale F(0) = 0 ed F(1) = d(f,0). La continuità di F implica l’esistenza di un 
primo punto x; tale che 


Fa)=f vTas- 1410-27 / vas: 


di un primo punto x9 tale che 


f VITA = 141.0). 
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Analogamente, si trovano esattamente n punti x; tali che 
VIA] as = 144,0) (ove z0=0). 
Li-1 


Per 1 < è < n definiamo le funzioni 


_Jnf(s) sex; 1<s<%; 
gi(5) = Î 0 altrimenti. 


In questo modo, 


il 
n 


d(9,9)= Laf,0)= La(f,0)<r, 


i 


ossia gg € B(0,r) C V. Inoltre, 


Da ossia ia 
i=l i=1 


L’ultima uguaglianza mostra che anche f appartiene al convesso V. 
L’arbitrarietà di f implica che V = X. 1 


Dimostrazione del TEOREMA 119. 

La dimostrazione del Teorema 119 fa uso del LEMMA DI ZORN che ora 
enunciamo. Sia 7 un insieme parzialmente ordinato. Chiamiamo CATENA 
ogni s.insieme di 7 che è totalmente ordinato. 

Sia M un qualsiasi s.insieme di 7 e sia 2 € 7. Diciamo che 2 è un 
MAGGIORANTE di M se per ogni m € M vale m < 2; diciamo che zo è un 
ELEMENTO MASSIMALE di M se 29 € M e se, inoltre, le condizioni m € M ed 
m > zo implicano m = zo. 

Un elemento massimale di M confrontabile con tutti gli elementi di M si 
chiama un MASSIMO. 

Si noti che un elemento massimale zo può non essere un massimo perché 
M può contenere elementi non confrontabili con zo. E quindi un insieme 
M parzialmente ordinato può avere più elementi massimali, ma ha al più un 
massimo. 

Invece, una catena ha al più un solo elemento massimale che è anche il suo 
massimo. 

Il Lemma di Zorn si enuncia come segue: 


Lemma 139 (di ZORN) Sia 7 parzialmente ordinato. Se ogni catena di F 
ammette maggioranti, allora esiste in F un elemento massimale. 
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Osservazione 140 Si noti che l’enunciato del Lemma di Zorn non richiede 
che ogni catena debba avere massimo; ossia, nell’applicare il Lemma di Zorn, 
basta mostrare l’esistenza in 7 di maggioranti delle singole catene. i 


Possiamo ora provare il Teorema 119. In questo caso ® = R. 

Notiamo che l’enunciato del teorema non fa alcun riferimento alla presenza 
di norme su X; e quindi in particolare nessuna considerazione topologica può 
usarsiî nella dimostrazione. 

L’idea della dimostrazione del Teorema 119 è la seguente: si prova che se 
Y # X allora esiste un’estensione lineare propria Lj di Lo e che L3, definito sul 
sottospazio Y} propriamente contenente Y, soddisfa ancora alla disuguaglianza 


Lix < p(x) Vr eV. 


Per indicare che vale questa disuguaglianza, diremo che Lj è dominata da p. 
Questa è la parte tecnica della dimostrazione, che vedremo in seguito. Ac- 

cettando ciò, si indichi con 7 la famiglia di tutte le estensioni di Lo dominate 

da p; ossia, L € 7 se L estende Lo ed La < p(x) per ogni x nel dominio di L. 
In 7 si introduce una relazioni d’ordine parziale ponendo 


Li < La se Ly estende L,. 


Si vede immediatamente che ogni catena C in 7 ammette come maggiorante 
quell’elemento L € F il cui dominio è l’unione dei domini di tutti gli elementi 
della catena C e così definito: se x € domL allora esiste L’ € C (non unico) il 
cui dominio contiene x. Si definisce 


La =L'x. 


Si è detto che L’ non è unico; ma l’essere C una catena prova che la trasfor- 
mazione L appena definita è univoca e lineare. 

E’ ovvio che L è dominato da p. 

Discende dal Lemma di Zorn che 7 ha un elemento massimale L: un’esten- 
sione L di Lo, dominata da p, non ulteriormente estendible, e quindi con 
dominio X. 

Proviamo ora la parte tecnica della dimostrazione, consistente nella costru- 
zione dell’estensione Lj. Prima però notiamo: 


Osservazione 141 Sia X uno spazio di Banach di dimensione infinita e sia 
{en} un sistema linearmente indipendente di elementi, tutti di norma 1. Defi- 
niamo 

Loen = 
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e quindi estendiamo Lo a 


span {en} = |> vu} ; 


finita 


L’argomento precedente basato sul lemma di Zorn può ripetersi anche senza 
far intervenire la funzione p(x) e conduce a provare l’esistenza di un funzionale 
L definito su X e che estende Lo. Ciò mostra che esistono funzionali lineari 
non continui, il cui dominio è tutto lo spazio X. N 


Veniamo ora a costruire una opportuna estensione Lj di Lo, dominata da 
o 

Essendo Yy # X, esiste ro € Yh. Scegliamo per Y} lo spazio lineare generato 
da Y e da xo, 


Yia={y+txo|]yEY, teR}. 
Se vogliamo che L; sia un’estensione lineare di Lo, dovrà essere 
Li(y + tx0) = Liy+tLixo = Loy+tL1%0 


e il problema si riduce a trovare un valore £ per L1x0, in modo tale che L sia 
dominato da p. Si vuole cioè che valga 


Loy+tEÉ < p(y+tro), Vyer, teR. 


Distinguiamo i due casi t > 0 e t < 0. Se # > 0 allora si richiede 
Lo + < p (È + 1) ossia Cp (È + DD) _ Lot ; (2.60) 
Se t < 0 si nota che 
p(Y0 + to) = p (vo — Ito) = ltlo(-2 — zo) 


e quindi si richiede 
si richiede 


Li Y 
Loz PES — PW + t£0) = uan =); 


ossia do Ò 
CP so = uan =) (2.61) 


Dunque è da provare l’esistenza di un numero & che verifica la (2.60) per t > 0 
e la (2.61) pert< 0. 
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Notiamo che, essendo y arbitrario in Yo, anche y/t, t > 0 e —y/t,t<0 
sono arbitrari elementi di Yo. Dunque, le (2.60), (2.61) equivalgono a 


sup{-Loy — p(-y — ro)} < £ < inf {p(y + xo) — Loy}. 
YEYO YEYO 


Dunque. il numero £ esiste se si può provare che 
—Lod — P(-d— co) < -Lo9+p(9+%0) Vi, YEN. 
Quest’eguaglianza equivale a 
Lo(9 — 9) < P($+ xo) +p(-9 — xo) 


e questa vale certamente perché, per ipotesi, Lo è dominato da p. Dunque si 
ha: 


Lo(j—9) <p(j—09)=pP($+%0— 0-9) <P(G+ 0) +p(-20- 9). 


Ciò completa la dimostrazione del Teorema di Hahn-Banach nel caso in cui 
D=R. I 


Dimostrazione del TEOREMA 120. 

Il caso ® = C si fa discendere dal precedente, procedendo come segue. 

Si nota che se X è uno spazio lineare complesso, allora esso è anche uno 
spazio lineare reale. Indichiamo allora con i simboli X(£) ed Yor) gli spazi 
lineari reali i cui elementi sono quelli di X e di Y,. Sia inoltre Lo, (x) il funzionale 
lineare definito su Yo,(r) da 


Lo.a)x = Re Lox . 


La (2.53) mostra che Lo,(r) è dominato da p e quindi che esiste un’estensione 
Lr) di Lor) ad X(r), ancora dominata da p. Inoltre, essendo Lrx < p(x) per 
ogni x € X, vale anche 


p(-2) < Lm(e) <p(2). (2.62) 


Definiamo ora l’operatore 
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Si verifica immediatamente che quest’operatore è lineare su X (con ® = C). 
Inoltre, se x € Yo, vale 

Lx = Re Lox — iRe [iLox] = Re Lox — iRe {iRe Lox — Tm Lox} = Lox. 


Dunque, L estende Lo e inoltre vale |Lx| < p(x) per ogni x € X. Infatti se ciò 
non fosse potrebbe trovarsi xo tale che 


|Lco] > P(co). 
Con 0 = arg Lxo avremmo 
Lrxo = Re Lao = |elLxo| = |Lxol > p(xo) - 


Ciò contrasta con (2.62). 
La dimostrazione è ora completa. 


Dimostrazione del TEOREMA 124. 
Ricordiamo che si è supposto ® = R. 
Sia A convesso aperto e non vuoto. A meno di una traslazione, si può 

supporre 0 € A. Definiamo il seguente funzionale pa su X: 


pPa(x)=inf(t>0|x €tA} 


dove con tA si intende l’insieme {ty | y € A}. 

E’ chiaro che il funzionale pa è non negativo, positivamente omogeneo. 
Inoltre, esso è subadditivo. Infatti, sia e > 0 e siano t1 = pa(x) + €, ta = 
Pa(y) +e. Vale quindi 


(€ +9) € pa(x) + A+ [pa(y) + e]A = [pa(x) + pa(y) +2] A. 


Dunque, per ogni e > 0 vale pa(r +y) < pa(x) + pa(y) + 2e. La subadditività 
segue dall’arbitrarietà di e. 
Consideriamo ora un punto xo € A ed il s.spazio 


Xo = {sxo | s € R}. 


La convessità di A implica la convessità di AN_Xo e quindi l’insieme {s | sxo € 
A} è un segmento a cui non appartiene 1. Si definisca il funzionale lineare Lo 
su Xo, 

LySE)= sa 


Questo funzionale verifica 


Lo(c0) = 1, Lo(s%o0) < pa(S%o) . 
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La prima proprietà è immediata e la seconda è ovvia se s < 0. Che essa valga 
anche se s > 0 si vede notando che pa(xo) > 1 e quindi 


Lo(sx0) = s < spa(ro) = pa(sto) - 


Notato ciò, il Teorema di Hahn-Banach, mostra che il funzionale Lo si 
estende ad un funzionale L lineare e continuo su X, che ancora verifica ((L, x)) < 
pPa(x) e quindi 


((L,x)) < pa(a) <1 Vra€eA, Leo =1 


Il funzionale pu si chiama il FINZIONALE DI MINKOWSKI del convesso A. 


Dimostrazione del TEOREMA 125. 

Il Teorema 125 è immediata conseguenza del Teorema 124. Studiamo prima 
il caso in cui A è aperto. Fissiamo ao € A e bo € B e sia ro = ao — do. Sia 
inoltre 

C=A-B={a-b|acA, be B}=|]J(A-b). 
beB 
E’ facile vedere che C' è aperto (anche se B non lo è); e che xo € C. Dunque, 
0€D=C—- x mentre x € D. Infatti, se fosse xo € D, esisterebbero à € A, 
be B per cui 
to =da-b- xo ossia a= 

mentre per ipotesi A e B sono disgiunti. 

Dunque, per il Teorema 124, xo si separa da D con un funzionale x*: 


((£*,d) < (e*,c0) VdeD. 
Dunque, 
((a*,(a-b+%xo))) < ((x*, co) Vac A, be B; 


Ossia, 
(1°, a) < (1*,d)). 
Ciò prova la prima parte del teorema. 


La dimostrazione della seconda parte si riconduce a quella della prima, 
grazie al lemma seguente: 


Lemma 142 Siano K e C due s.insiemi di X, K compatto non vuoto e C' 
chiuso. Se KNC = 0), allora esiste una sfera B di X tale che 


(K+B)NC=0. 
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Dim. Per ogni & € K esiste una opportuna sfera B.x) tale che & + 2B.4) N 
(C+ B.4)) = 0. L’unione degli aperti k; + 2B.) copre K e quindi esistono 
ki, in numero finito, diciamo n, tali che 


SU( (ki +2B&k) 


Sia B la sfera di minimo raggio tra le sfere B.x,). Allora, U (k; + 2Bxk)) non 
interseca C + B e quindi vale anche: 


+00 Li 
K+B<|]J( (k; + Be C|J(k:+ Be) + Bk) 
i=1l i=1 


e quest’insieme non interseca C'. n 


E’ ora facile provare la seconda parte del Teorema 120. Sia B., una sfera 
tale che A} = A+ B. non intersechi B. Gli insiemi A; e B verificano le ipotesi 
della prima parte del teorema e quindi esiste x* tale che 


sup{((x*,a)) | a € A} < inf{((x*,b)) | b e B}.. 


Ciò prova che x* separa A e B. Proviamo ora che la separazione è stretta. 
Notiamo che 
(1°, Ax) = {(e°,c) | x € An} 

è un intervallo aperto di R. Infatti, sia a = ((x*,ao)) € ((1*, A1)) e B5 = 
{ae | [|e]| < 0} una sfera tale che ao + B5 € Ai. Allora, ((x*, (ao + B0))) 
è un intervallo non ridotto ad un sol punto perché il funzionale x* non è 
zero; e dunque a è interno ad ((x*, A;)). D'altra parte, ((x*, A)) è compatto 
e contenuto nell’aperto ((1*, A;)) e quindi ha distanza positiva dall’insieme 
((x*, B)), che non interseca ((x*, A1)). Ciò prova che la separazione è stretta. n 


Osservazione 143 Abbiamo enunciato i teoremi di separazione assumendo 
® = R per semplicità. Tali teoremi possono estendersi al caso ® = C. In questo 
caso le diseguaglianze valgono tra le parti reali. Si hanno cioè condizioni del 
tipo 


sup{Re La | a € A} < inf{Re Lb | b E B}. i 


2.10 Convergenza debole e debole stella 


Si è visto che in uno spazio di Banach di dimensione infinita i compatti sono 
“rari”. D'altra parte, si sa dai corsi precedenti che la proprietà di compattezza 
è cruciale nello studio dei problemi di minimo. Infatti: 
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Teorema 144 (di WEIERSTRASS) Una funzione f continua su un insieme 
compatto K ammette sia minimo che massimo. 


Accenniamo alla dimostrazione, che dovrebbe essere nota: per provare l’e- 
sistenza del minimo, si costruisce una SUCCESSIONE MINIMIZZANTE (kn) in K, 
ossia una successione tale che 


lim f(kn) = inf{f(k) | K€ K}. 


Si usa la compattezza di K per estrarre una sottosuccessione (X,,) convergente 
a ko € K; e la continuità di f per concludere 


f(ko) = lim f(kn,.) = inf{f(KM}|KEK}. (2.63) 
Ciò prova che ky è punto di minimo. 


Osservazione 145 Alla medesima conclusione si giunge se la funzione f, in- 
vece di essere continua, ha soltanto epigrafo chiuso, ossia è SEMICONTINUA 
INFERIORMENTE. Infatti in tal caso da kn, + Ko, f(Kn.) > inf{f(K)|K € K}. 
Se l’epigrafo è chiuso si ha 


(Ko; inf{f(K) | & € K}) € Epif; 
ossia, invece della (2.63), vale 
f(Ko) < lim f(kn,) = inf{f(K)| K€ K}. 


Ovviamente la disuguaglianza stretta non può valere, e quindi, nella sola ipo- 
tesi di semicontinuità inferiore, segue la (2.63); ossia segue che ko è punto di 
minimo. E 


E’ facile vedere che: 


e se un insieme è compatto in una topologia, tale rimane anche in topologie 
meno fini; 


e se una funzione è continua oppure semicontinua inferiormente rispetto 
ad una topologia, tale rimane anche in topologie più fini. 


Dunque in uno spazio di Banach conviene introdurre topologie meno fini di 
quella della norma, in modo da avere più insiemi compatti; ma sufficientemente 
fini in modo tale che almeno opportune classi di funzioni continue rimangano, 
se non continue, almeno semicontinue inferiormente. 

Noi ci limiteremo ad introdurre concetti di convergenza per topologie meno 
fini di quella della norma. Non descriveremo invece la topologia. 
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Definizione 146 Sia (x,,) una successione in uno spazio di Banach X. Dicia- 
mo che (xn) CONVERGE DEBOLMENTE ad xo se 


lime” = 0) Vite X*. 1 

Per indicare la convergenza debole si usa uno dei due simboli 
w- limzxn = To oppure En è To. 

La definizione stessa di convergenza debole mostra che: 


Teorema 147 Ogni a* € X* è continuo rispetto alla convergenza debole di 
successioni di X . 


Supponiamo ora di sapere che stiamo lavorando nello spazio di Banach 
X*, duale dello spazio di Banach X. In X* si può definire la convergenza 
debole, come sopra, facendo intervenire il suo duale; ma si può anche definire 
la CONVERGENZA DEBOLE STELLA, come segue: 


Definizione 148 Sia (x*) una successione in X*. Diciamo che (x$) CONVER- 
GE IN SENSO DEBOLE STELLA ad zj se 


lo =) VeeX. I 
Per indicare la convergenza debole stella si usa uno dei due simboli 
w*— lima} = % oppure IU 


(la notazione con la mezza freccia è la stessa per la convergenza debole e la 
convergenza debole stella. Il contesto evita ambiguità). 

E’ facile vedere che la convergenza în norma implica la convergenza debole, 
rispettivamente debole stella. Il viceversa, in dimensione infinita, non vale. 


Esempio 149 Sia X = L?(0,27). Vedremo che (L?(0, 27))* è isometricamen- 


te isomorfo ad L?(0, 27) stesso. In particolare ogni g € L?(0, 27) si interpreta 
come elemento di (L?(0, 27))*, quell’elemento definito da 


er ; ‘ia)fl@ae. 


Si sa, dalla teoria della serie di Fourier, che ogni f € L?(0,27) si rappre- 
senta 


k=+00 


fa=Y he, h-f "Fe dr = (ex, f) 


k=—00 
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con ex = e, Si sa, dalla teoria della serie di Fourier, che 


Questo vuol dire che, 
w*— lime, = 0. 


Ma, 
lello = v27 


e quindi la successione (ex) non tende a zero in norma. 1 


Vale però: 


Teorema 150 Il teorema di unicità del limite vale sia per la convergenza 
debole che per la convergenza debole stella. 


Dim. Se 


w— lim an = To ed anche w— lim n = Yo 
allora si ha 
((©*, (co — vo))) = lim{((c*, cn) — ((c*, cn)} =0 


per ogni a* € X*. Dunque xo ed yo sono indistinguibili da elementi di X*. E° 
conseguenza del Teorema di Hahn-Banach che xo = Yo. 
L’asserto relativo alla convergenza debole stella è invece elementare: sia 


w*— lima} = x0 ed anche w-lmzt=yj: 


Si ha 
(([zo — vo]; ©) = lim{((rn, ©) — (cn, c)} =0 
per ogni x € X. E quindi xj — yj è il funzionale nullo, ossia x) = yj- 
Esistono alcune relazioni importanti tra la convergenza debole, oppure 


debole stella, e le proprietà che valgono in norma. Tra queste: 


Teorema 151 Ogni successione convergente in senso debole stella è limitata 
nella norma di X*. 


Dim. Sia x € X. Se w*— lim x* = x* allora 


lim((7, 0) = (2°, 0). 
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Dunque, per ogni x € X esiste un numero M,, dipendente da x, tale che 
(cn ©) < Ma. 


Il teorema di Banach-Steinhaus mostra che l’insieme dei funzionali x$ è limi 
tato nella norma di X*. i 

Un asserto analogo vale anche per la convergenza debole, ed anzi il risultato 
relativo alla convergenza debole è un corollario del precedente. Per provarlo, 


abbiamo bisogno di una premessa. Ogni x € X si può vedere come funzionale 
lineare continuo su X*. Basta associare ad esso il funzionale 


at ((1*., 2). (2.64) 


Dunque, ogni elemento rx € X si può porre in corrispondenza con un elemento 
jx € (X*), duale di X*. 
Lo spazio (X*)" si chiama il BIDUALE di X e si indica col simbolo X**. 
Vale: 


Teorema 152 La trasformazione j da X in X** definita in (2.64) è isome- 
trica. 


Dim. Dobbiamo provare che 
ella = [elles, 


ossia: 


lellx = sup |(e*,2)|. 
es» 


Questo è l’asserto del Corollario (122). 


Osservazione 153 In particolare segue che j è una trasformazione iniettiva. 
Vedremo che, in generale, essa non è suriettiva. 1 


Possiamo ora provare: 


Corollario 154 Ogni successione debolmente convergente în X è limitata in 
norma. 


Dim. Sia (x,) una successione in X, debolmente convergente ad xo. Ciò vuol 
dire che 
lina) NE SA, 
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ossia 
lit dg = (0 Va* € X*. 


Dunque, la successione (jx,) converge in X** a jx0, nel senso debole stella ed 
è quindi limitata in X**. Il Teorema 152 implica che (x,) è limitata in X. 1 


Osservando con attenzione la dimostrazione del Teorema 151 si vede che: 
Teorema 155 vale: 


e sew—lima, = xo allora liminf ||cn||x > ||Co]|x; 


e se w* — lima* = x} allora liminf [|e}]lLx > ||cgllx 


Dim. Proviamo l’asserto relativo alla convergenza debole stella. 
Per ogni x, con ||x||x < 1, vale 


(770) < ||cnl]lx 


e dunque 
((co, ©) = lim((7h, ©) < liminf ||ex]]x=- 


Da qui: 


X* 


x*= Sup ((«j,2)) = sup lim((x*,x)) < liminf ||e$| 
le]lx=1 lellx=1 


lol 


L’asserto relativo alla convergenza debole si deduce dall’asserto relativo 
alla convergenza debole stella mediante il Teorema 152: 


lcollx = sup ((@*, zo) = sup lime, e) = sup lim((jrn, 2°) < 
[le*]]x*=1 [le*]lx»=1 [le*]]lx»=1 
sup {liminf||jzn||x]||c*||x+} = liminf||j<n||x = liminf||en||x- i 


|le*]]x+=1 


Il Teorema 155 può riformularsi dicendo che la norma di X è debolmente 
semicontinua inferiormente e la norma di X* è debolmente stella semicontinua 
inferiormente. 

Grazie al Teorema di Weierstrass, segue che la norma ammette minimo 
sugli insiemi che sono compatti rispetto alla convergenza debole oppure debole 
stella. 

Proviamo ora: 


Teorema 156 Sia A un insieme sequenzialmente debolmente chiuso in X . 
Allora, A è anche chiuso in norma. Se A è sequenzialmente debolmente stella 
chiuso in X*, esso è anche chiuso nella norma di X*. 
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Dim. Sia A chiuso rispetto alla convergenza debole. Sia (rn) una successione 
in A, che converge în norma ad un xo. 

La convergenza in norma implica la convergenza debole, e quindi (xn) 
converge debolmente ad ro. Dato che A è debolmente chiuso, si ha ro € A; e 
quindi A è chiuso in norma. L’assero relativo alla convergenza debole stella si 
prova in modo analogo. H 


L’esempio 149 mostra che la superficie di una sfera di L?(0,27), pur es- 
sendo chiusa in norma, non è debolmente chiusa. Combinando questo col 
teorema precedente si vede che che la topologia della convergenza debole è 
effettivamente meno fine di quella della norma. 

Vale: 


Teorema 157 Sia A un sottoinsieme di uno spazio di Banach X. Sia A 
convesso e chiuso rispetto alla norma. L’insieme A è anche chiuso rispetto 
alla convergenza debole. 


Dim. Sia (x,) una successione a valori in A, debolmente convergente ad xo. 
Dobbiamo provare che xo appartiene ad A. Ciò discende dai teoremi di se- 
parazione: se ro É A, allora esiste x* € X* che separa xo da A. Inoltre, la 
separazione è stretta perché l’insieme A è chiuso in norma e l’insieme costituito 
dal solo punto xy è compatto. Dunque, esiste e > 0 tale che 


((1* xo) +e < inf {((x*,2)) | x e A} <inf{(a*,2,))}. 


Ciò contrasta con l’ipotesi che (x,) converge debolmente ad xo. 1 


E° bene notare esplicitamente che l’asserto analogo per la topologia debole 
stella non vale. Però nella topologia debole stella successioni compatte si 
identificano facilmente: 


Teorema 158 (di ALAOGLU) Ogni successione limitata in X* ammette s.successioni 
convergenti in senso debole stella. 


La dimostrazione è posposta. 
L’asserto analogo non vale in X e ciò suggerisce di dare un nome particolare 
agli spazi X tali che jX = X**. 


Definizione 159 Se uno spazio X è isometrico al suo biduale, lo spazio X si 
dice RIFLESSIVO. 


In uno spazio riflessivo, la convergenza debole equivale alla debole stella e 
quindi: 
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Teorema 160 Ogni successione limitata in uno spazio riflessivo ammette s.suc- 
cessioni debolmente convergenti. 


Il Teorema 157 ha un corollario che bene illustra la geometria della conver- 
genza debole: 


Corollario 161 (di MAZUR) Sia (x) una successione debolmente conver- 
gente ad x. Esiste una successione (sn) in X, tale che: 


© sn =}; kt per opportuni numeri Ax € [0,1] tali che YX_j Ax = 1; 
e la successione (sn) converge ad xo în norma. 


Ossia, xo è limite in norma di una successione ottenuta da combinazioni 
convesse degli xn. 


Dim. Sia A = ©o{ xx}, il più piccolo convesso chiuso contenente gli x,. Per il 
Teorema 157, xo appartiene ad A. Da qui segue l’asserto. 


Applichiamo ora il Teorema 157 allo spazio X x RR. Sia A l’epigrafo di una 
funzione convessa e continua su X. L’insieme A è convesso e chiuso in norma 
e quindi anche chiuso rispetto alla convergenza debole. Dunque vale: 


Teorema 162 Una funzione convessa e continua in norma è anche semicon- 
tinua inferiormente rispetto alla convergenza debole. 


Questo teorema ed il Teorema di Alaoglu mostrano che il Teorema di 
Weierstrass può applicarsi alla minimizzazione di funzionali convessi su in- 
siemi limitati e chiusi su spazi riflessivi; e ciò è importantissimo nella teoria 
dell’ottimizzazione. 

Per completare queste considerazioni, mostriamo che, in contrasto con l’as- 
serto del Teorema di Alaoglu, in un generico spazio di Banach esistono suc- 
cessioni limitate che non ammettono s.successioni convergenti nella topologia 
debole; e quindi che esistono spazi di Banach che non sono riflessivi. Infatti: 


Teorema 163 Esistono successioni limitate in L!(0,1), prive di s.successioni 
debolmente convergenti; e quindi L!(0,1) non è riflessivo. 


Dim. Si è visto al Teorema 147 che ogni elemento x* € X* è continuo rispetto 
alla convergenza debole in X. Se ogni successione limitata avesse s.successioni 
debolmente convergenti, allora, per il Teorema di Bolzano-Weierstrass, ogni 
elemento di X* raggiungerebbe massimo su 


Sal { letotas<1}. 


L’esempio riportato al Teorema 80 mostra che ciò non accade. n 
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Osservazione 164 Ciò mostra una profonda differenza tra lo spazio L!(a, b) 
e gli spazi L?(a, b) con 1< p< +00. Vedremo infatti che questi ultimi spazi 
sono riflessivi e quindi tutte le successioni limitate in LP(0, 1), con 1 < p< +00 
ammettono s.successioni debolmente convergenti. i 


Nel Capitolo ?? introdurremo una particolare classe di spazi di Banach, 
che si chiamano spazi di Hilbert. Proveremo, al Par. 3.7: 


Teorema 165 Ogni spazio di Hilbert è riflessivo. 


2.10.0.1 Continuità e continuità debole di operatori lineari 


Fa parte della definizione di convergenza debole che ogni elemento di X*, ossia 
ogni funzionale lineare su X che è continuo în norma, è anche continuo rispetto 
alla convergenza debole. E’ importante sapere che gli elementi di X* sono tutti 
i funzionali lineari su X, continui rispetto alla convergenza debole: 


Teorema 166 Sia $ un funzionale lineare su X. Esso è continuo rispetto alla 
convergenza debole se e solo se è continuo în norma. 


Dim. Se @ è continuo rispetto alla convergenza debole lo è anche in norma 
perché ogni successione convergente in norma converge anche debolmente, al 
medesimo limite. Il viceversa è provato al Teorema 147. 1 


Un asserto analogo vale in realtà per generici operatori lineari, ma la 
dimostrazione è più profonda: 


Teorema 167 Siano X ed Y due spazi di Banach e sia A un operatore lineare 
da X in Y, con dominio uguale ad X e debolmente continuo, ossia tale che 


se In ro nX allora Arn > Axo inV. 
In tal caso, l’operatore A è continuo în norma. 


Dim. Proviamo che nelle ipotesi del teorema, l'operatore lineare A, definito 
su X, è chiuso. 

Sia x, + xo tale che Ar, + yo (rispettivamente nelle norme di X e di Y). 
Allora, x, — xo e quindi, per le ipotesi, Ar, — Axo; D'altra parte, Ax, > y 
implica Ax, — y. Per l’unicità del limite debole, y = Axy ossia la successione 
di punti ((xn, An) ) se converge, converge ad un punto del grafico, che quindi 
è chiuso. 

Ciò prova che l’operatore lineare A è chiuso e quindi, avendo dominio uguale 
ad X, continuo. I 


Si osservi che la dimostrazione precedente fa uso sia del teorema di Hahn- 
Banach che del Teorema di Baire. 
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2.10.1 Dimostrazioni posposte 


Dimostrazione del TEOREMA 158. 

Il teorema vale in qualsiasi spazio duale. Però la dimostrazione che pre- 
sentiamo usa un’ipotesi ulteriore, non richiesta dal teorema: presentiamo la 
dimostrazione nel caso in cui lo spazio X è separabile. Dunque supponiamo 
l’esistenza di una successione (x,) la cui immagine è densa in X. Se vale 
quest’ipotesi, la dimostrazione si ottiene usando il METODO DIAGONALE DI 
CANTOR. 

Sia (y7) una successione limitata in X*, ||yi|| < a. Vogliamo estrarne una 
s.successione convergente. 

Consideriamo la successione numerica (((y$, 71))). Questa è limitata e quin- 
di ammette una s.successione convergente. Indichiamola (((Y$ 1, 71))). Consi- 
deriamo quindi (((Yî 1, 72))). Anche questa successione è limitata e quindi se ne 
estrae una s.successione convergente, che indichiamo (((Y7.2, 72))). Procedendo 
in questo modo si costruisce la tavola seguente: 


|_Kui, 22) (32: 12)) | (U3a: 2) | (Wi 22) |. 
o |__| 


i | 
i ir i 
Lo | | | 


la successione (yi) che figura su ciascuna riga è s.successione di tutte le 
successioni y},, con r < k; e quindi (((yi,, 7,))) converge, per ogni r < È. 

Dunque, la successione diagonale (yî) ha la proprietà che (((yî.n %r))) 
converge per ogni 7. 

Proviamo che in realtà la successione (((Y$.n; Zo))) converge per ogni ro € X. 
Basta provare che essa è fondamentale, dato che essa prende valori nel campo 
scalare. 

Si fissi per questo e > 0 ed xq € X, qualsiasi. Sia N tale che 


lzo — cv] < €/(3a) (ricordiamo che ||yf|| < a) . 


Si noti che N dipende da xp. Si stimi quindi 


(Umm: d0) — ((Un.no do) | 
< Umm to — Tn) + [Umm — Unim CN) + [Un E — To))]- 
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Il primo e l’ultimo addendo sono minori di e/3, per la scelta fatta di xy. 
L’addendo intermedio è minore di e/3 se m, n superano un numero N, che 
dipende da e e da N ossia da e e da xo. Ciò prova la convergenza della 
successione di numeri (((yi.n; 2))), per ogni 7 € X. 

Si costruisce ora un funzionale yj su X ponendo 


((Y0: ©) = lim (Un: 2) - 


E’ immediato verificare che yj è lineare. Inoltre, yj è continuo perché la 
succesione (y*) è limitata, ||yf||x* < @ per ogni n così che per ||x|]|x < 1, 


<a. 


| (13,0) 


_ fim (yi,30) 


Dunque yj è continuo. E quindi, yj = w*— lim yj_,. Ciò è quanto volevamo 
provare. I 


Osservazione 168 Nel caso in cui il duale X* di X sia separabile, può sem- 
brare possibile applicare il ragionamento precedente ad una successione (x,) di 
X, arrivando a provare un analogo del teorema di Alaoglu in X. Ci si convinca 
che ciò è falso esaminando bene la dimostrazione e notando che, tentando di 
ripetere la dimostrazione, NON si proverebbe la convergenza debole di (x) in 
X, ma la convergenza debole stella di (jx,) in X°**. 1 


2.10.2 Relazione tra le convergenze debole e debole stel- 
la 


Avendo a disposizione gli esempi precedenti, possiamo chiarire meglio le re- 
lazioni tra le convergenze debole e debole stella, quando queste si possano 
definire sul medesimo spazio, che in tal caso è lo spazio X* duale di uno spazio 
di Banach X. 


Queste due nozioni di convergenza non sono indipendenti. Infatti: 


Teorema 169 Sia x}, una successione in X*. Se essa converge debolmente ad 
xi, allora essa converge anche debole stella al medesimo xi. 


Dim. Ciò discende dal fatto che si è già notato che X è isometrico ad un 
s.spazio di X°**. n 


L’esempio seguente mostra che non vale l’implicazione inversa. 
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Esempio 170 Sia X = co, X* = ed X* = [°. 
In X* = I! si consideri la successione {e®} definiti da (2.31). 
Se x E co, £ = (xx) allora 
(re) = x, >0 e quindi w*-lime® = 0. 


Invece, se x € (9 = X** è la successione ogni cui elemento vale 1, 


(lr, e®))=1 e quindi la successione (el) non converge debolmente a 0. 1 
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2.11 Inversi di un operatore 
In dimensione finita, l'equazione 
Ar=w; a, ye C" 
con 2, y vettori ed A trasformazione lineare, è risolubile per ogni y se e solo se 
ker A = {0} 


ed in tal caso esiste l’operatore inverso A! di A che è lineare e che verifica 
ambedue le condizioni 


AA = I 
ATA xs 


anzi, se un operatore indicato con AT! soddisfa una delle due uguaglianze 
precedenti esso soddisfa anche la seconda ed è l’operatore inverso di A, si veda 
il paragrafo (1.1.2)!?. La situazione è più complessa in dimensione infinita. 
Infatti: 


Esempio 171 Sia X = /?, per un qualsiasi p € [1, +00] e siano T ed S definiti 
da 
S| Xi X2 ga [20 To 2% sea | (2.65) 
T|zo XI X9 via e [i cT9 23 sie li 
Questi operatori si chiamano le TRASLAZIONI rispettivamente destra e sinistra, 
su l?. 
Sia ora X = Y = 1? e consideriamo le traslazioni S e T su /2. Questi 
operatori permettono di mostrare: 


e Un operatore può avere nucleo nullo senza essere suriettivo. L'operatore 
S ha questa proprietà. 


e Un operatore può avere nucleo non nullo ed essere suriettivo. Un 
operatore con tale proprietà è l’operatore 7. 


e Se un operatore lineare A da X in sé ha nucleo nullo allora esiste B 
definito su im A e tale che BAx = x per ogni x € dom A. Può accadere 
che non valga ABx = x. Un operatore A con tale proprietà è A = S (si 
scelga per B la restrizione di 7’ ad in S). 


19si ricordi che x ed y appartengono ambedue a C". Se essi appartengono a spazi diversi 


allora l’ultima affermazione è falsa. 


2.11. INVERSI DI UN OPERATORE 137 


e Si verifica facilmente l’esistenza di un operatore lineare B che verifica 
TBx = x per ogni x € l?. Si scelga infatti B = S. Non vale però 
BTx = x per ogni r € (2. 1 


Queste considerazioni suggeriscono la seguente definizione: 


Definizione 172 Sia K un operatore lineare, limitato o meno, da X in Y. Se 
un operatore A, con dominio im K, verifica 


ARe=% VrEeX, 


allora l'operatore A si chiama INVERSO SINISTRO di K. Se un operatore lineare 
B verifica 
KBy=% NU Y 


allora l’operatore B si chiama INVERSO DESTRO di K. 
Un operatore che è sia inverso destro che sinistro di K si chiama INVERSO 
di K e si indica col simbolo K}. 1 


Si noti che la definizione di linearità è stata esplicitamente richiesta nella 
definizione di inverso destro, ma non in quella di inverso sinistro. Ciò perché: 


Teorema 173 Un operatore lineare K da X in Y ammette inverso sinistro 
se e solo se ker K = {0}. In tal caso l’inverso sinistro è unico, ed è lineare. 


Dim. Se esiste l’inverso sinistro A di K allora per ogni x € dom K vale: 
s= ART 


e quindi se Kx = 0 si ha anche x = 0. Dunque, l’esistenza dell’inverso sinistro 
implica ker K = {0}, ossia che X è iniettivo. 

Viceversa, sia kerK = {0}. Allora K, essendo lineare, è (univoco e) 
iniettivo. Il suo inverso sinistro è l’operatore che a Kx associa x. 

La definizione di inverso sinistro mostra che il suo grafico in Y x X è 
l’insieme {(Kx,x) | a € X}. Questo è un s.spazio perché l’operatore K è 
lineare; e quindi anche l’inverso sinistro, avendo per grafico un s.spazio, è 
lineare, si veda il teorema 65. 1 


Per contrasto si noti che l'inverso destro non è unico e che possono anche 
esistere operatori B non lineari che verificano l'uguaglianza K By = y per 


ogni y: 
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Esempio 174 Sia X = Y = /?. Sia T l'operatore introdotto nell’esempio 171. 
Per ogni numero naturale n e per ogni numero reale a, definiamo B,,a ponendo 


Bn,a(Y1,42; Y3; ) e (ay, Y1,Y2,U3,... ) 1 


L’operatore B,, a è non lineare se n > 1 ed è lineare se n = 1. Per ogni scelta 
di n e di a si ha: TBn.0Y = y per ogni y € 12. 

In particolare si vede la non unicità dell’inverso destro perfino con la 
condizione che esso debba essere lineare. H 


Le considerazioni precedenti suggeriscono di privilegiare lo studio dell’in- 
verso sinistro. Approfondendo tale studio, notiamo che non c’è relazione tra 
continuità di un operatore e continuità del suo inverso sinistro, come ora 
vediamo: 


Esempio 175 Mostriamo l’esempio di un operatore continuo ed invertibile, 
con inverso sinistro non continuo. 
Sia X=Y =l? e sia A l’operatore definito da 
1 1 1 


A(c1, T2, 03, L4,... ) = (21, 32,303, 


9 3 qui). 


E’ facile vedere che l’operatore A è continuo e iniettivo, e che il suo inverso 
sinistro, definito su im A, è l'operatore non continuo B: 


B(Y1,Y2, 43, ". .) = (Y1, 2Y2, 343, ic i) 


Per avere un esempio di operatore illimitato il cui inverso è limitato, si 
scambino i ruoli degli operatori A e B appena introdotti. n 


E’ facile dare un test per la limitatezza dell’inverso sinistro: sia B inverso 
sinistro di A. Per definizione, l’operatore B è limitato se e solo se esiste p > 0 
tale che 

||Byllx < ellully = Vy € domB. 


Un elemento y è in dom B se e solo se esiste x per cui y = Ax e quindi la 
disuguaglianza precedente equivale a 


m|e]lx < ||Ac]k (2.66) 


(con m = 1/p > 0). Questa condizione implica anche che ker A = {0}. 
Dunque: 
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Teorema 176 L'operatore A ammette inverso sinistro continuo se e solo se 
esiste m > 0 (disuguaglianza stretta!) per cui vale (2.66). 


La condizione (2.66) non è di facile verifica ed in generale non è facile 
costruire l’espressione esplicita dell’inverso. Un caso semplice ed importante è 
il seguente: 


Teorema 177 Sia A € L(X), con ||Aj| < 1 (disuguaglianza stretta!) e si 
consideri l’operatore I — A. L'operatore I — A è iniettivo e suriettivo, ossia 
invertibile, ed è 


((=A74S Va E L(X). (2.67) 


Dim. Sia q < 1 tale che ||A|| < g, ossia tale che ||Ax]| < q||c|| per ogni x. 
Vale: 


Id - A)x]|=||le- Ae] = | le] — [|Ac]] | = ||ej|- [|A] = (1- oc]. 
Dunque, l'operatore / — A ammette l’inverso sinistro continuo, per il Teore- 
ma 176. Per trovare un’espressione per l’inverso sinistro consideriamo la serie 


in (2.67) (suggerita dalla serie geometrica!) Mostriamo prima di tutto che essa 
converge in £(X). Per questo consideriamo la successione delle somme parziali 


da Da 
k=1 


Si ha: 
n+m n+m n+m 
l6=Skall= di, 4° SUA da 
k=n+1 k=n+1 k=n+1 


Essendo gq € [0, 1) si ha che la successione delle somme parziali è fondamentale 
e quindi convergente in £(X). 
Notiamo che, in particolare, 


NA*]|< ILA] <g* così che limA*=0. 
Per definizione 


+00 n n +00 
(> x) = (102.4) = lim (> se) = ;> AFx. 
k=1 k=1 


k=1 k=1 
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Dunque: 


+00 +00 +00 
(> #) (I- A)a = >» Ax — di, ANI 
k=0 k=0 k=0 
= lim > Ax — >, an} = lim{r- Ar} =r 
k=0 k=0 


(perché ||A*|| + 0) e quindi la serie in (2.67) rappresenta l’inverso sinistro 
di (I — A). Con calcoli analoghi si vede che è anche inverso destro, e quindi 
inverso. In particolare segue che / — A è suriettivo. n 


La serie (2.67) si chiama SERIE DI VON NEUMANN. 

Sottolineiamo ora che, per definizione, un operatore ammette inverso quan- 
do ammette sia inverso destro che sinistro; in particolare quando è sia iniettivo 
che suriettivo. Conviene indebolire un po’ questa definizione. 


Definizione 178 Sia A lineare da X in Y con dominio denso in X e con 
immagine densa in Y. Sia A iniettivo. L’inverso sinistro di A, definito su 
im A ed a valori in dom A, si chiama INVERSO di A. 

Il simbolo A? si usa anche per indicare l’inverso di A, nel senso generaliz- 
zato che abbiamo ora definito. I 

Notiamo infine: 


Teorema 179 Sì ha: 


e L’inverso A, nella versione debole della definizione 178, se esiste è 
lineare. 


e Siano A e B operatori lineari ambedue invertibili con 
im BC domA. 
Allora (AB)? esiste e vale 
(ABY*= BAT, 
Dim. La prima affermazione vale perché l’inverso, secondo la definizione 178, è 
l’inverso sinistro. La seconda affermazione è immediata notando che dom AB = 


dom B e che 
BUAABxr=x Va € domA. I 
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2.12 Lo spettro di un operatore 


Per leggere questo paragrafo è necessario conoscere l’enunciato del Teo- 
rema 121: un elemento x di uno spazio di Banach X è non nullo se e 


solo se esiste a* € X* tale che ((a*,x)) 4 0. Si esprime a parole questa 
proprietà dicendo che LO SPAZIO DUALE DISTINGUE i punti di X. 


E’ noto che molte informazioni su un operatore lineare che opera su uno 
spazio lineare di dimensione finita si ottengono studiandne gli autovalori, i 
quali hanno spesso interpretazioni fisiche importanti. Vogliamo ora estendere 
questo tipo di studio a generici spazi di Banach. 

Si sa che, anche in dimensione finita, autovalori ed autovettori possono 
trovarsi solo se il campo scalare è quello dei numeri complessi. Per questo 
supporremo di lavorare con spazi lineari su C. 

In dimensione finita, un numero complesso 20 si dice un autovalore di A se 


(207 uni A)x =Y 


non è risolubile per ogni y; equivalentemente, se la soluzione x, quando esi- 
ste, non è unica. L’esempio seguente mostra che la non risolubilità per ogni 
y in dimensione infinita non equivale alla non unicità. Ciò si è già visto 
all’Esempio 171. E’ un fatto così importante che conviene ripeterlo. 


Esempio 180 Consideriamo ancora gli operatori di traslazione S e T (definiti 
in (2.65)) su 2. E° chiaro che 


kerS={0} e imS#X, 
ker T # {0} e imT=X.1t 


Ricordiamo inoltre che se l'equazione 
(2I- A)a=y (2.68) 


è risolubile in modo unico allora (z/ — A) ammette inverso (ossia inverso si- 
nistro, si veda la definizione 178), definito sulla sua immagine e questo è un 
operatore lineare. Ma, in generale, l’inverso non è continuo. 

Queste considerazioni suggeriscono la definizione seguente, che si applica 
ad ogni operatore lineare A da X in X, anche non continuo ma con dominio 
denso: 
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Definizione 181 Sia A lineare da X in X, con dominio denso. Si chiama 
INSIEME RISOLVENTE di A l’insieme dei numeri complessi z per cui la (2.68) 
ammette un’unica soluzione x per ogni y in un s.insieme denso di X e inoltre 
l'inverso (zI — A)! è continuo. 

Se 2 appartiene all’insieme risolvente di A, l'operatore (21— A)! si chiama 
l’OPERATORE RISOLVENTE di A. 

L’insieme risolvente si indica col simbolo p(A). Il suo complementare si 
indica col simbolo o(A) e si chiama lo SPETTRO dell’operatore A. 1 


Da un punto di vista logico, z € o(A) se si verifica uno dei casi seguenti, 
mutuamente incompatibili: 


i) ker(zI — A) # {0}; 

i) ker(zI — A) = {0} ma im(zI — A) non denso in X; 

it) ker(zI — A) = {0}, im (2I1— A) denso in X ma (zI— A)! non continuo. 
Definiamo quindi: 
e SPETTRO DI PUNTI l’insieme dei numeri 2 per i quali si verifica il caso i); 
e SPETTRO RESIDUO l’insieme dei punti per i quali si verifica il caso di); 
e SPETTRO CONTINUO l’insieme dei punti per i quali si verifica il caso ii). 


Gli elementi dello spettro di punti si chiamano AUTOVALORI dell’operato- 
re A. Se A è un autovalore, l’insieme 


[a Ax= Ax} 


è un sottospazio che si chiama L’AUTOSPAZIO dell’autovalore A. 
Abbiamo definito una partizione dello spettro di A in tre s.insiemi. Essi si 
indicano rispettivamente con i simboli 


op(A) ) or(A), aUA: 


In dimensione finita solo il caso i) può verificarsi. Mostriamo che, invece, 
in dimensione infinita anche gli altri casi possono verificarsi. 


Esempio 182 Siano S e T gli operatori di traslazione definiti in (2.65). Si 
vede facilmente che 0 € 0,(5). Invece, 0 € 0)(7). 
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Mostriamo un operatore con spettro continuo non vuoto. Sia X = 1? e sia 
A definito come segue: 
fa 1 1 Se 
A| xo Tr Mo n Lhc ] = | zo ali gilde. alla i ] . 


L'equazione Ax = y è risolubile per ogni successione (y,) definitivamente nulla, 
ossia per ogni y in un s.spazio denso di X = /?, ed è 


[zo bi da ii Dj ] = [Vo 2v1 3Y2 0 (M+1)yn ... ] 3 
Dunque, l’inverso non è continuo. 8 


Grazie al teorema fondamentale dell’algebra, si sa che in dimensione finita 
lo spettro non è mai vuoto ed è un insieme finito. Mostriamo invece che 
esistono operatori lineari su spazi di Banach, con spettro vuoto ed operatori 
con risolvente vuoto. 


Esempio 183 Sia X = L?(0,1) e siano A e B definiti come segue: 
dom A= {x € C(0,1) | x' € L2(0,1)}, de =, 
dom B={x € C(0,1) | x" € L?(0,1), «(0)=0}, Be=s", 


Allora o(A) = o,(A) = € perché per ogni 2 vale (z— A)x; = 0, con x(t) = e”. 
Invece, 0(B) = () perché 


Dunque x è dato da 


così che l’operatore (zI — B) 7? è continuo per ogni 2 e quindi o(B)= 0. 1 


Nell'esempio precedente intervengono, vedremo non per caso, operatori che 
non sono continui; ma anche lo spettro di operatori continui può avere una 
struttura piuttosto complessa: 


Esempio 184 Sia X = /? e sia T l’operatore definito in (2.65). Risolvendo 
(:I/-T)x=0 
si trova come soluzione: 
ille #.#' aa 


con q € C qualsiasi. Questa successione appartiene ad 12 per ogni 2 di modulo 
minore di 1. Dunque, o,(T) 2 {z| ]z|<1}. È 
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Nonostante questi esempi, spettro e risolvente non possono essere insiemi 
qualsiasi. Infatti: 


Teorema 185 Se A è continuo, o(A) C {z| |z| < || Al}}. 


Dim. Supponiamo che A sia continuo e che sia |z| > || A||. Vogliamo provare 
che in tal caso 2 € p(A). Scriviamo per questo 


1 
(:I- A)=z(I- K), K=-A cosìche ||K]|<1. 
z 


Dunque, 
1 1% A” 
[I-A){=-) K"=-) —. 2.69 
I- A) =7 > 227 (2.69) 
Quest’operatore è continuo, dato che ||K]| = || A/z|]|< 1; e quindi 2 € p(A). 1 


Lo spettro non può essere un insieme qualsiasi nemmeno se l’operatore A 
non è continuo. Infatti: 


Teorema 186 Il risolvente è sempre un insieme aperto e quindi lo spettro è 
chiuso. 


Dim. Sia A qualsiasi, anche non continuo. Proviamo che il suo risolvente è 
aperto. Se esso è vuoto niente va provato. Dunque supponiamo che esista un 
numero zo € p(A) e mostriamo che esso è interno al risolvente; ossia proviamo 
l’esistenza di e > 0 (che dipende sia da zo che da A) tale che se || < e allora 
z + zo € p(A). Per questo scriviamo 


(2+z0)I- A=zI+(zo1— A)=(zI- A){+z(20I1- A)]. (2.70) 
Per il Teorema 185, l'operatore 
|! + z(201 — A) | 


è invertibile se 1 


= 
(zo — 4) || 
e in tal caso (2 + 20) — A è invertibile con inverso limitato, essendo composi- 
zione di operatori invertibili ciascuno con inverso limitato. i 


|a] <e= 


La (2.70) permette anche di trovare un’espressione per [(z + 20)! — AJ! 


[(2+ 20)I — AJ {el (zo£ — A) DE ICaZE 


= 2" [(zo1 — Pon il 


(2.71) 


+ 
8 


= 
Il 
© 
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Dunque, fissato zo € p(A), la funzione [(z + 20)I — A]! si esprime come serie 
di potenze di 2, a coefficienti operatori limitati. 

Chiameremo FUNZIONI OLOMORFE a valori operatori quelle funzioni di 
z € C che si esprimono localmente, in un opportuno intorno di ogni punto zo 
del loro dominio, mediante serie 


+00 
;» K"(z- zo)" 
n=0 


convergenti (nella norma di £(X)). Dunque: 


Corollario 187 Se l’operatore A ha risolvente non vuoto, la funzione 2 + 
(zI— A) è olomorfa su p(A). 


Osservazione 188 Combinando il calcolo dell'esempio 184 con i teoremi 185 
e 186, si vede che 
o(T)={#||g|<1}. n 


Torniamo ora a considerare un operatore continuo A. Si è detto che il suo 
risolvente non è vuoto, e anzi contiene l’esterno del disco {z | |z| < ||A]|}. 
Naturalmente, esso può anche estendersi all’interno di tale disco; ma non può 
riempirlo. Infatti: 


Teorema 189 Sia A € L(X). Lo spettro di A non è vuoto. 


Dim. La dimostrazione procede per assurdo, e va confrontata con la dimo- 
strazione del teorema fondamentale dell’algebra. 

Dal Corollario 187 si sa che, se o(A) = 0), la funzione (27 — A)! è olomorfa 
su C. Dunque, per ogni x € X, y* € X*, la funzione 


2 f(2)= ((y*, (21- A) 2) 


è una funzione intera. 

Dalla (2.71) si vede che per |z| > +00, la funzione f(z) tende a zero; e 
quindi f(2) è una funzione intera e limitata, e quindi costante. Dato che un 
suo limite è nullo, essa deve essere identicamente zero. 

Dunque, abbiamo provato che 


(a, (zI- A)x) =0 Vr eX, Vy'ex". 
Dato che X* distingue punti di X, deve essere 


(z1- AYlx=0 
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per ogni x € X. Ciò non può darsi perché (2I — A)(zI— A)!x = x per ogni 
LEX. 
La contraddizione trovata prova il teorema. 1 


Nonostante che lo spettro di un operatore continuo non possa essere vuoto, 
può essere che esso sia un insieme molto più piccolo del disco di raggio || A||. 
Per esempio, in dimensione 2, la trasformazione lineare la cui matrice è 


0 1 
00 
ha norma 1 ed il solo autovalore 0. E’ un utile esercizio vedere che un caso 


analogo può darsi anche in dimensione infinita. 


Esempio 190 Sia X = L?(0,1) e sia 


(420 = f r(s)ds. 


Si sa che A è continuo e si vede immediatamente che 0 € o(A), dato che AT! 
è l'operatore di derivazione, A71y = y/, che non è continuo. 

Mostriamo che ogni altro numero 2 appartiene al risolvente. Per questo 
risolviamo 


(zI/- A)x=y ossia za(t) =. x\s)ds=y(t). 


Dividendo per si trova 


i) =1 | s(90s 1 / 0-1] dt f Fd 


74 


Quest’uguaglianza mostra che la funzione 
1 


SOREORETO 
è derivabile quasi ovunque, che £(0) = 0 e che 


&(t)==&()- ut) ossia  {0=-- | e9y(9) ds. 


Da qui, 


La trasformazione da y ad x è, per ogni fissato 2 # 0, lineare e continua. 
Dunque, o(A) = {0}. 1 
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Questi esempi suggeriscono di chiamare RAGGIO SPETTRALE r(A) il nu- 
mero 


r(A)=max{|z||z € o(A)}. 


Il raggio spettrale di un operatore continuo si esprime in modo che richiama 
la formula per il raggio di convergenza di una serie di potenze: 


Teorema 191 Sia A € L(X). Vale: 


r(A)=lim V||AT||. 


Dim. Si prova, esattamente come nel caso scalare, che una serie di potenze a 
valori operatori converge in un disco di centro 20, che si chiama ancora DISCO 
DI CONVERGENZA,. Questo disco coincide col disco di convergenza della serie 
di potenze 


+00 
SIA" = 20)”. 
n=0 
Applicando questo alla serie (2.69) si vede che 
r(A)=limsup V||A”]|- 
Si deve ora provare che in realtà esiste 
lim V||A°{|. 
Risulta più semplice provare l’esistenza del limite 
. 1 
lim — log || A"||. 
n 
Notiamo che 
log ||A"*??]| < log ||A"]] + ||A"*]| < log ||A"]| + log ||A"]|. 
Una successione di numeri (an), tutti positivi, che verificano 
An4m a An + Am 


si dice SUBADDITIVA. La dimostrazione del Teorema 191 si completa usando 
il lemma seguente: 


Lemma 192 Se la successione (an) è subadditiva allora esiste 


. 1 
lim—a,,. 
n 
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Dim. Si fissa un numero naturale m e si studiano i quozienti a,/n con n > m. 
Notiamo che si può scrivere 


n=md+r, E 1) 
e quindi, usando la subadditività, 
Un = AUmd+r n dam + ar. 


Dividiamo per n e passiamo al limite per n + +00. 

Il numero a, è funzione di n limitata al variare di n perché prende valori 
nell'insieme finito @1,..., Gm_1. Dunque lim a, /n = 0. 

Ancora perché r prende un numero finito di valori, 


Dunque, 


E quindi 
de ian 
lim sup — < liminf — . 
n n 


Ciò prova l’esistenza del limite. 1 


Esempio 193 Su R? (riferito alla base canonica) consideriamo la trasforma- 
zione lineare descritta mediante la matrice 


a=[° 2]. 
Per calcolare il raggio spettrale mediante la formula (191) bisogna prima di 
tutto calcolare le potenze di A: 
A” =9"I, ARTI UA, 
E’ immediatamente evidente che || A|| = 2 e quindi 
|A2*|per = vB, || A2r+1||/@n+1) — [y2]@n+2/@041). 


Dunque, il raggio spettrale è V2. Si noti che la successione (|| A"||!/") non è 
monotona. I 


Osservazione 194 L’inverso che figura nella definizione di risolvente è in 
realtà l’inverso sinistro (si veda la Definizione 178). Al paragrafo 3.6.3.1 ve- 
dremo una classe importante di operatori per i quali l’immagine di (2/ — A) è 
chiusa quando 2 € p(A)e quindi l’operatore (zI — A)? è ovunque definito. i 
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2.12.1 Proiezioni spettrali 


Sia X uno spazio di Banach e sia A un operatore, anche non continuo, da X 
in sé, con dominio denso. 

Abbiamo notato che il risolvente è una funzione analitica e ciò suggerisce di 
studiare l’analogo, scritto per gli operatori, della formula integrale di Cauchy: 


1 si 

vi / f(2)(2I— A) dz (272) 
ove y è una curva semplice e chiusa?® il cui sostegno è contenuto in p(A). La 
funzione f(z) è olomorfa. 

Naturalmente, dovremo dare un senso all’integrale. Dato che la funzione a 
valori in L(X) 

z4+ f(&(zI- A) 
è uniformemente continua sul sostegno di y, l’integrale si definisce coll’usuale 
metodo di Riemann, come “limite” delle somme di Riemann. Lasciamo al 
lettore i semplici dettagli. 

Nonostante che la (2.72) abbia senso per ogni operatore lineare A da X in 
sé, purché il sostegno di y sia contenuto in p(A), noi ci limiteremo a considerare 
il cao degli operatori A continui. 

Per interpretare la (2.72), consideriamo la funzione 


+00 
n=0 
e la serie corrispondente 
+00 
Vf. (2.73) 
n=0 


Nel caso particolare in cui f(z) = p(z) sia un polinomio, la serie (2.73) è una 
somma finita e definisce un operatore che, ovviamente, si indica col simbolo 
P(A). Per esempio, se p(z) = 2°, allora p(A) = A?. Se f(z) è una generica 
funzione analitica la cui serie converge in un intorno di 0, la serie (2.73) in 
generale non converge, ma certamente converge in L(X) se 


|Al<& 


con R raggio di convergenza della serie di potenze di f(z). Infatti in tal caso 


DO fa4"||<DO AIA <Y fe, r<R, 
n=k n=k n=k 


come al solito, orientata in verso positivo, ossia antiorario. 


20 
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e la convergenza si vede dal test di Cauchy per la convergenza delle serie. 
Ricapitolando, se || A|| < R, la serie (2.73) converge e definisce un operatore 
di £(X), che indicheremo col simbolo 


f(A). 


Ricordiamo ora che i coefficienti fn si rappresentano come 


si sO x 
" 2ti s cn+I 
con y curva semplice e chiusa orientata positivamente, il cui sostegno è conte- 


nuto nel disco di convergenza di f(2). 
Supponiamo che la curva y racchiuda il disco {z | || < r}, con 


|A|<r<R. (2.74) 


In tal caso si trova 


+00 3 1 +00 A 
=D hd" = Pap Riti 


3 i 
= 10 (> A) d= 33 f OA) dui 


Si noti che questo calcolo vale grazie alla condizione (2.74) e, se vale (2.74), 
allora si ha anche 
o(A) C{z| |a] < R}. 


Osservazione 195 Si noti che l’integrale (2.72) ha senso anche se Y, di so- 
stegno in p(A), racchiude solo una parte dello spettro di A. Però in tal caso 
non useremo la notazione f(A) per indicarlo. i 


In un caso particolare è facile calcolare l’integrale (2.72): supponiamo che 
P(A) contenga una regione di Jordan £ e supponiamo che il sostegno di Y 
appartenga a 2. In questo caso un argomento analogo a quello usato nella 
dimostrazione del teorema 189 (basato sul fatto che il duale distingue gli ele- 
menti dello spazio di Banach) prova che l’integrale è nullo. Ossia, il Teorema 
di Cauchy per le funzioni olomorfe vale anche per integrali della forma (2.72). 
Dunque, i casi interessanti saranno quelli nei quali y “gira” intorno a punti di 
o(A). Per intuire cosa dobbiamo attenderci, consideriamo l’esempio seguente. 

Ricordiamo che un operatore lineare P da uno spazio lineare X in se stes- 
so si chiama PROIEZIONE quando P? = P. Nel caso di operatori tra spazi 
di Banach, sottintenderemo sempre che le “proiezioni” devono anche essere 
operatori continui. 
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Esempio 196 Sia X = C3 a sia 


010 Lia de? 0 
A=|0 00 così che (2I- A)=| 0 1/2 0 
002 0 0 1/(2-2) 


Sia y una curva semplice e chiusa che racchiude 0 e che lascia fuori 2. Si calcola 
immediatamente che 


2ri % 


1 100 
— f[(zI-A)}dz=|0 10 
0/4: 
Si trova così la proiezione sull’autospazio generalizzato dell’autovalore 0. 
Operando in modo analogo con una curva che racchiude 2 e lascia fuori 0 
si trova la proiezione sull’altro autospazio. 
Abbiamo così calcolato l'integrale nel caso della funzione f(z) = 1. Se 
f(£) = 2 un calcolo analogo dà 


O 100 0000 
Di do; 0000 
0000 0 02 


rispettivamente, a seconda della scelta della curva. Queste sono le restrizioni 
di A ai due autospazi. Si trova così una “diagonalizzazione a blocchi” della 
matrice A. R 


Senza trattare l'integrale (2.72) in generale, vogliamo limitarci a conside- 
rare i due casi f(2) = 1 ed f(z) = 2, che sono particolarmente importanti per 
le applicazioni, e che verranno usati nel paragrafo 3.8.4. 

Generalizzando l'esempio 196, supponiamo che o(A) = 01(A4) U 02(A) e 
che una regione di Jordan £ contenga 01(A) e lasci fuori o2(A). Sia y una 
curva semplice e chiusa col sostegno in O, che gira intorno a 01(A), come nella 
figura 2.7, a sinistra: 

In tal caso: 


Teorema 197 Valgano le condizioni appena dette. L'operatore 


pet (zI — A)! de 


274 4 


è una proiezione. 
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Figura 2.7: 


6 T T T T T T T 6 


Dim. Ricordiamo che vale il teorema di Cauchy. Da ciò si deduce che due 
curve y e y semplici e chiuse in Q, che ambedue racchiudono 01(A) e lasciano 
fuori c2(A) (come in figura 2.7, a destra) definiscono il medesimo operatore P: 


pelli ladra. 
2r4 4 271 gi 


P° = {a fr-aa] [aaa] 


DARI i fe-aa-ar| dl de. 


2ri 2r1 


Dunque, 


Non è restrittivo supporre che la curva y racchiuda la curva y/, come nella 
figura 2.7, a destra. A questo punto usiamo una formula?! che si chiama PRIMA 
FORMULA DEL RISOLVENTE e che è di verifica immediata: 

1 


(21- AY (CI — AYL = a. [Gr-4Pt=(@=A77), (2.75) 


21gi noti che questa formula estende l’uguaglianza, valida tra numeri, 
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Usando questa formula, si trova 


SSR ai 
Poflaf e A) de rali ia Ai at l'aa. 


Ora, dal Teorema di Cauchy, 


1 1 CEE 
if rzi-A dé =0 


perché il punto z, che è sulla curva 7, è nella regione esterna a 9°. 
Dunque rimane 


1 1 il E 
1 = i 
LI | - Arta 


2ri ri Ja = 


L’integrando 


z= 


1 
z-—G 
ha 6 per polo semplice, perché la curva y' è racchiusa dalla curva y. Dunque 


—1 1 il 1 
QRU: Jp £ IT Jyg-6 


e quindi 
1 
P°=—_[(CI-A)d6=P.1 
2ri Jy 

Supponiamo ora che 07 e 03 sino due s.insiemi limitati di o(A), appartenenti 
alla regione interna rispettivamente di Y e di y3, curve di Jordan di sostegno 
in p(A) ed esterne l’una all’altra come in figura 2.8. 

Poniamo 


1 il 
P,=— [ (zI- A) dz, P.=— l (zI- A) dz. 
27 Jo 2ri Jo 


Una dimostrazione analoga a quella del teorema precedente porta a: 
Teorema 198 Nelle ipotesi dette, sì ha: P,P, = P.P, = 0. Inoltre X, = 


im P, ed Xy = imP, sono spazi lineari invarianti per A e lo spettro della 
restrizione di A ad im P; è l’insieme o;. Tale restrizione è data da 


1 
Axr=— | z(zI- AYlx dé; Ver € X;. 1 


2ri DA 


154 CAPITOLO 2. GLI SPAZI DI BANACH 


Figura 2.8: 


Omettiamo i dettagli della dimostrazione di questo teorema, che è analoga 
a quella del teorema 197. 

Si noti che il Teorema 198 mostra una “diagonalizzazione a blocchi” del- 
l'operatore A, analoga a quella vista nell’Esempio 196. 

Nel corso della dimostrazione del Teorema 197 abbiamo introdotto la prima 
formula del risolvente (2.75) che si può interpretare come una decomposizione 
in “fratti semplici” della funzione 


AH (zI- A) (GI - AYY.. 


D'altra parte questa formula studia il risolvente come funzione di A per un 
fissato operatore A. Si può anche fissare A e studiare il risolvente come funzione 
dell'operatore A. E’ chiaro che ciò è più delicato perché operatori diversi 
possono avere insiemi risolventi privi di punti comuni. Quindi limitiamoci a 
considerare la funzione 


AH (AI- AY definita su £(X). 


In tal caso lo spettro di A è contenuto nel disco |A| < ||A|| e quindi se A e 
B ambedue appartengono a £(X) i loro insiemi risolventi hanno intersezione 
non vuota. 

Se A e B ambedue appartengono ad £(X) vale la SECONDA FORMULA DEL 
RISOLVENTE: 


(AI- A) -(AI-B) = (AI-A)Y(A-B)(AI-BYT VA € o(A)N0c(B). 
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1 


Questa formula si vede immediatamente applicando (AI — A)! a sinistra e 


(AI — B)? a destra dei due membri dell’uguaglianza seguente: 


(AI1-B)=(A/=-A)=A=B. 


2.13 Trasformazioni non lineari 


Fino ad ora abbiamo trattato soltanto di operatori lineari. Vogliamo ora pre- 
sentare alcune considerazioni riguardanti i funzionali non lineari. Proviamo 
prima di tutto un teorema di punto fisso, ossia diamo una condizione per 
l’esistenza di soluzioni di un’equazione del tipo 


f(x) =. 


In seguito, mostreremo come sia possibile estendere a funzioni tra spazi di 
Banach le definizioni di derivata e la prima formula degli incrementi finiti. 


2.13.1 Teorema delle contrazioni e applicazioni 


Supponiamo che f sia una trasformazione da uno spazio di Banach X in se 
stesso, non necessariamente lineare. Si dice che f(x) è una CONTRAZIONE se 
esiste un numero a € [0, 1) tale che 


If) - fs alle". 


Una contrazione è lipschitziana e quindi continua. 
Se f è una qualsiasi trasformazione da X in sé, un punto xo € X si chiama 
PUNTO FISSO di f se 
f(x) =. 
Vale: 


Teorema 199 (delle CONTRAZIONI o diBANACH) Sia K un insieme chiuso 
dello spazio di Banach X che è invariante per la contrazione f(x). Esiste uno 
ed un solo punto fisso di f(x) che appartiene a K. 


Dim. Proviamo prima di tutto che il punto fisso, se esiste, è unico. Siano per 
questo 7 ed y due punti fissi. Vale per essi 


le yi = |If@)- f@I{< alle gl] 


ove a è strettamente minore di 1, per definizione di contrazione; e quindi la 
disuguaglianza precedente può solo valere se x = y. 
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Proviamo ora l’esistenza del punto fisso. 
Fissiamo ko € K in modo arbitrario e costruiamo la successione 


ki = f(ko),.-.,kn= f(kn-1). 


Si noti che &, € K per ogni n, perché f(K) C K. 

Proveremo che (%,) è una successione fondamentale e quindi convergente 
dato che lo spazio X è completo. Essendo K chiuso, il limite xo di (kn) è in 
K. Passando al limite nei due membri dell’uguaglianza 


la = Fas 
sì trova 
to = f(%o) 
e quindi xo è punto fisso di f. 
Per completare la dimostrazione, basta mostrare che (kn) è una successione 


fondamentale. 
Stimiamo prima di tutto 


ln — Kn-all = IF(En-1) — F(En-2)]] S @|lkn-1 = Knol]. 
Iterando si vede che 
En — Fnall < a" ||k1— Koll. 
Valutiamo ora 
Vent — Knll < |Kn4m — Kntm-a]] + ||Kn4m1 — Kntm-all ++ ||Kn4t1 — Koll 


a” 
< fara satana ds +a"}||ki ci kol < Tall i kol| - 
Ciò prova che la successione (k,) è fondamentale e completa la dimostrazione. i 


Osservazione 200 Sottolineiamo che la successione (k,) costruita nella dimo- 
strazione del teorema converge al punto fisso per ogni scelta del valore iniziale 
ko. I 


Presentiamo ora una semplice modifica del teorema 199 che è spesso utile. 
Indichiamo con f la funzione su X ottenuta componendo f con sé stessa 
n-volte: 


f9)=f, {Pa =ff O). 
Può accadere che f non sia una contrazione, ma che esista un numero v per 
cui f®) è una contrazione. Vale: 
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Corollario 201 Se f è continua e se fl!) è una contrazione su un s.insieme 
K chiuso di X tale che f(K) C K, allora f(x) ammette un punto fisso in K 
e questo è unico. 


Dim. Notiamo che se f(x0) = xo allora vale anche 


F(f(x0)) = f(70) = xo 


e quindi xy è anche punto fisso di f®). Iterando questo procedimento, si vede 
che xo è anche punto fisso della contrazione f). Ciò mostra l'unicità del 
punto fisso. Proviamone ora l’esistenza. 

Si sa che esiste il punto fisso xo di fl): 


ro = SA (xo). 
Applicando f ai due membri dell’uguaglianza si vede che 


f(w0) = f(F(20)) = FA (f(c0)) 


ossia, anche f(xo0) è punto fisso della contrazione f®). L’unicità del punto fisso 
implica che 
f(c0) = Io. 


Osservazione 202 Osserviamo che la ricerca dei punti fissi conduce anche 
alla ricerca di zeri di funzioni: il funto xo verifica f(x0) = 0 se e solo se xq è 
punto fisso di F(x)=x— f(x). 1 


2.13.1.1 Applicazioni: il metodo delle tangenti 


E’ noto il metodo delle tangenti per la determinazioni di zeri di funzioni con- 
vesse di variabile reale. Mostriamo come tale metodo si ritrovi mediante il 
teorema delle contrazioni. Sia per questo f(x) convessa su R e di classe C?. 
Supponiamo che la derivata prima non si annulli e supponiamo che sia 


f(x)f"(2) 
pesos 
La funzione 
_._ f() 
Po,=@ FE) 


ha un punto fisso xo se e solo se f(x0) = 0 e viceversa (si ricordi che la derivata 
non si annulla). 
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Si calcola immediatamente che 


Ir Ri 
PA = LOLA 

Pc)? 
e quindi, nelle ipotesi fatte, F è una contrazione. Ha quindi un punto fisso che 
si costruisce come segue: fissato un qualsiasi xo, il punto x1 è 


T(xo) 
f'(w0) 


punto nel quale la tangente in (xo, f(x0)) al grafico di f, 


x1= F(x0)=%0— 


y= f@0)+f(#o)(r=2%),; 


taglia l’asse delle ascisse. 
Ciò è l’interpretazione geometrica del punto x1 e quindi anche dei successivi 
punti x, che approssimano lo zero di f(x). 


2.13.1.2 Equazioni integrali di Fredholm ed equazioni differenziali 
ordinarie 


Sia K(t,s,x) una funzione a valori reali continua su [a, b] X [a, b] x R, lipschit- 
ziana nella terza variabile, uniformemente rispetto alla prima e alla seconda: 


|K(t, 8,2) — K(t,5,0))| < Me - | 


con M indipendente da t e da s. Consideriamo la trasformazione 7), da C'(a, b) 
in sé definita da 


b 
(Tua) (1) = if K(t,5,2(3)) ds+ S() 
con f(t) funzione continua fissata. E’ chiaro che 
b 
(42) 0) — (Z0) 0) < nf M|x(s) — 2'(s)| ds < uM(b— a)lle — @'|| 
e quindi la trasformazione 7 è una contrazione se 


pM(b—a)<1. (2.76) 


Dunque: 
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Teorema 203 Se uM(b— a) < 1, l’equazione di Fredholm 


si) nf K(t,5,x(s)) ds+ f(t) (DI77) 


ammette soluzione e questa è unica. 


Si noti che la condizione (2.76) può realizzarsi o con [a, db] fissato, prendendo 
4: piccolo, o con y fissato, spesso 4 = 1, prendendo b — a piccolo. 

Le ipotesi di questo teorema possono indebolirsi e in particolare si vede che 
anche l’operatore 


(Tua)() = | K(,5,2()) ds + f0) 


è una contrazione se K(t, 5,7) è continua per a < s < t < db ed uniformemente 
lipschitziana in x € R. Nel caso particolare in cui f(t) = xo, costante, e 
pK(t,5,x) = K(s,x), equazione (2.77) equivale a 


(DK); via) = ga (2.78) 
Dunque, 


Teorema 204 Sia K(t,x) continua in t,x ed uniformemente lipschitziana in 
x. Il problema di Cauchy (2.78) ammette soluzione su (a,b), con |b — al 
abbastanza piccolo, e tale soluzione è unica. 


2.13.2 I differenziali 


Sia f(x) una trasformazione da uno spazio di Banach X in uno spazio di 
Banach Y. Supponiamo che xo sia un punto interno al suo dominio. 

Nel caso in cui X = R” si sa che si possono definire le derivate direzionali 
e il differenziale in xp. Vogliamo estendere queste definizioni al caso in cui X 
è un generico spazio di Banach. 

Sia v un qualsiasi elemento di X. Consideriamo il limite 


TI f(xo + tv) — f(x0) 
t-0 t 


Questo limite può esistere o meno. Se esiste si indica col simbolo 


Daf ro) 
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e si chiama la DERIVATA SECONDO IL VETTORE e. Se ||v|| = 1 la derivata 
secondo il vettore v si chiama la DERIVATA DIREZIONALE nella direzione v. 

La derivata direzionale può esistere in una direzione e non esistere in altre 
direzioni; e, se anche esiste in ogni direzione, la trasformazione 


v-— Duyf(xo0) (2.79) 


è in generale non lineare, come prova l’esempio seguente. 


Esempio 205 Si definisce una funzione f(r,y) su R? come segue: prima di 
tutto si fissa una successione di punti (x,y) due a due distinti, tutti di norma 
1, ossia tutti appartenenti alla circonferenza 


C={(c,y)|x°+y°=1}. 


Fissato un qualsiasi punto (x,y) # (0,0) di R? si considera il punto 


Questo può essere uno dei punti (xx, yx) o meno. Se non è uno di tali punti, 
si pone f(x,y) = 0. Se invece esiste un indice k per cui 


(dd) - 
Tagli SE) 


allora si definisce 
f(c,y) = Ell(c,y)]|=kVve2+y2. 


Inoltre definiamo f(0,0) = 0. 
Osserviamo che se (x, y)/|(x,y)|| = (cx, yx) allora si ha anche (tx, ty)/|(te,ty)||= 
(x,y) e quindi 


Foasty)= Ag e+4. (2.80) 
Vogliamo calcolare D.,f(0,0) 
Fissata una qualsiasi direzione v = (x,y), consideriamo i rapporti incre- 


mentali 
fto) _ f(t0,ty) 
t t 
Se v/||v|| non è uno dei punti (xx, yx), il valore del rapporto incrementale è 


zero per ogni t; e quindi 
info) 
im 


t>0 È 


=0. 
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Altrimenti, se esiste un indice &, per cui 


v 


TT 7 ll baga Yk,) 
DI 


allora, da (2.80), 
i) = tim MIO! = ky||v]|- 


10 È t+ 


Dunque, df (xo, v) esiste per ogni vettore v, ma non è funzione lineare di v. 1 


Quando invece l’operatore 
v_, Dyf (o) ’ 


è lineare, questo si chiama il DIFFERENZIALE DI GATEAUX di f in xo e si 
indica col simbolo 


df (o, v) È 
Se esiste il differenziale di Gaàteaux di f in xo allora, per ogni v fissato, si 
ha 
lim So + tv) — f(0) _ df(co,0)||=0 (2.81) 
t+0 t 
e quindi 


f(co + tv) — f(0) = df(c0, vt + 0(t; 0,0) 


ove o(t; 0,0) indica una funzione della variabile reale # a valori in X e tale 
che 


Si noti però che il limite in (2.81) non è generalmente uniforme rispetto a v. 
Si consideri infatti l'esempio seguente: 


Esempio 206 Sia X = R2? e sia 


ta i sent << 

1477 | 0 altrimenti. 

Si vede facilmente che il differenziale di Gàteaux di questa funzione in (0,0) 
esiste e vale 0. Però, il limite (2.81) non è uniforme rispetto alla direzione. 
Infatti, sulla retta di pendenza m 


It, y=mt 
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la disuguaglianza 

t,ml 
IP 

t 

vale quando 0 < t < &m. Dunque, non per 0 < # < ò per un valore é 
indipendente da m. 

Si osservi che la funzione f(x,y), pur essendo differenziabile secondo Gateaux 
in (0,0), non è continua. 1 


Si dice che una funzione f(x) è DIFFERENZIABILE SECONDO FRÉCHET nel 
punto xo quando esiste un funzionale lineare continuo L per cui 


f(co +0) — f(c0) = Lu + 0(0; zo). 
Col simbolo o(v; xo) si intende una funzione, questa volta da X in sé, tale che 


0(U; To) na 


im 
allo [|o]| 
Si richiede cioè che L verifichi 


tim [lf(20 +0) — Feo) — Lol] _ 


1 
Ile]}>0 lol] 


Il funzionale lineare continuo L si chiama il differenziale di Fréchet della 
funzione f in xo, e si indica col simbolo 


df(co)v. 
E° facile provare: 


e Se esiste il differenziale di Fréchet in un punto xo allora esiste anche 
quello di Gateaux, e questi coincidono; 


e se esiste il differenziale di Fréchet nel punto xo allora la funzione è 
continua in zo. 


La formula 
f(ro+v)— f(c0) = df(r0)v + (0; co) 


generalizza la prima formula degli incrementi finiti. 
Quando il differenziale di Fréchet esiste in ogni punto di un intorno di xo, 
la funzione 


r4 df(x) 
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si indica col simbolo f'(x) e si chiama la FUNZIONE DERIVATA SECONDO 
FRÉCHET di f(x). Questa funzione è generalmente non lineare ed opera da X 
a L(X,Y). Può ben essere che questa sia a sua volta differenziabile secondo 
Fréchet nei punti di un intorno di x9 € X. Si può quindi definirne la derivata 
prima e questa è, per definizione, la derivata seconda di f in xo. 

Procedendo analogamente, si definiscono anche le derivate successive. 
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Capitolo 3 


Spazi di Hilbert 


3.1 Prodotto interno e norma 


Gli SPAZI DI HILBERT sono particolari spazi di Banach, che generalizzano R” 
o C” con l’usuale distanza euclidea. 

Conviene introdurre prima di tutto la definizione di PRODOTTO INTERNO. 
Sia X uno spazio lineare. Si chiama prodotto interno su X una funzione f(x, y) 
su X x X, a valori nel campo scalare ® (con ® = R oppure ® = C), con queste 
proprietà: 


e per ogni fissato y, la funzione x + f(x, y) è lineare: 


f(ax + x,y) =af(x,y)+Bf(c,y). 


e per ogni x ed y vale f(x,y) = f(y,x). Questa proprietà implica in 
particolare che la parte immaginaria di f(x,x) è nulla per ogni x. 


e vale f(x,x) > 0 per ognix #0. 
La prima proprietà mostra che 
f(0,0) = f(r-0,0) = rf(0,0) 
per ogni numero r; e quindi, scegliendo r = 0, 
f(0,0)=0. 
La terza proprietà richiede che f(x,x) = 0 valga solo per x = 0. 
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Si noti che la funzione f(x,y) non è lineare rispetto ad y ma, per ogni 
fissato x, vale 


f(x, ay+ 84) = f(ay+fy,x)=af(y,2)+BfW,2) 


Le proprietà (3.1) si chiama ANTILINEARITÀ. 

Se accade che ® = R allora gli scalari sono reali e quindi si ha linearità 
anche nella seconda componente. 

In pratica per indicare il prodotto interno di x ed y si usa il simbolo (x, y) 
(o simboli analoghi, per esempio (x|y), (x]y) o anche (x,y)). Noi useremo 
il simbolo (x,y), notando la somiglianza col simbolo ((x*,x)) usato per rap- 
presentare l’azione del funzionale lineare x* su x. Si noti però che ((x*, x)) è 
lineare sia rispetto alla prima che alla seconda variabile, anche quando ® = C. 

Due vettori x ed y si dicono ORTOGONALI quando il loro prodotto interno 
è nullo: 


tly «> by)=D. 
Proviamo che per i prodotti interni vale la DISUGUAGLIANZA DI SCHWARZ: 


Teorema 207 Per ogni x,y vale 


[ama 


L’uguaglianza vale se e solo se è vettori x ed y sono colineari, ossia se e solo 
sex=ay, ac 2. 


Dim. Se (x,y) = 0 allora la disuguaglianza è ovvia. Supponiamo quindi 
esplicitamente (x,y) 7 0 e introduciamo 


_ (0,9) 
(e, y)} 


Consideriamo quindi che per ogni # (reale o complesso) vale 
0<(ar+ty,ar+ty). 


Scegliamo t reale e introduciamo in quest’espressione la definizione di a. Si 
trova 
0<(ar+ty,ar+ty) = (y,u)t°+2|(c,y)lt+ (7,2). (3.2) 


Questo è un polinomio in t, a coefficienti reali. Il segno di questo polinomio è 
costante e quindi il suo discriminante è negativo, ossia: 


eb a (3.3) 
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Questa è la disuguaglianza che volevamo provare. 
Se in (3.3) vale l’uguaglianza, allora il polinomio (3.2) è un quadrato: 


(ar +ty,ar +ty)=(mt+n)? 


per certi numeri m ed n. E’ quindi nullo per t = —n/m, ossia 


(ax +(-n/m)y, ax + (-n/m)y) = 0 e dunque ar +(—n/m)y=0, 


così che i vettori x ed y sono colineari. I 


Teorema 208 La funzione definita su X da 
rx V(,2) 
è una norma su X.. 


Dim. Usando la disuguaglianza di Schwarz, proviamo che vale la disuguaglian- 
za triangolare: 


(rty,c+y) = (2, x) + (x,y) + (Y,€) + (4,4) 
= (2,2) + 2Re (2,4) + (Y,Y) 
< (x,0) +2|(2,y)|+ (4,4) (usando la disuguaglianza di Schwarz) 


< (1,2) +2((2,2))"? (9) + (9) = [0,2 + (9)! 9]. 


Si ha quindi 
Va+tyc+ty) < v(xz+ vy,y). 


Questa è la disuguaglianza triangolare. Le altre proprietà della norma sono 
immediate. Si noti che la proprietà ||x|]| > 0 per x 7 0 vale perché (x, x) 7 0 
perr 70. 1 


Naturalmente scriveremo 
ell = v (7,2). (3.4) 
Con questa notazione, la disuguaglianza di Schwarz si scrive 
(e, y) < |le]} - lvl]. 


E’ conseguenza della disuguaglianza di Schwarz e della definizione di norma 
l’asserto seguente: 
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Corollario 209 Per ogni y € X fissato, il funzionale lineare 
LA (X,Y) 
è continuo sullo s.l.n. X, dotato della norma (3.4) 
Dim. Infatti, dalla disuguaglianza di Schwarz, 
(e, y)| < Mikell, - con M=|ly]}. 1 
Le norme che discendono da un prodotto interno godono di una proprietà 
bene particolare: 


Teorema 210 Sia ||r||= V(®, x). Questa particolare norma verifica l’ugua- 
glianza 
le + gl]? + le — gl]? =2(Ilell?+|ly]l?) (3.5) 
Dim. Si calcola immediatamente 
le+yl|?+|le-gl]î=(+y,c+y)+(c-y,0-y) 
= [le]l? + (2,9) + (4,2) + [lyl|? + |le]l? — (2,9) — (4,2) + |lyl? 
= 2 (I|e}|? + ly) - a 


L’uguaglianza (3.5) si chiama IDENTITÀ DEL PARALLELOGRAMMA. Nella 
geometria piana essa si enuncia dicendo che la somma dei quadrati costruiti sul- 
le diagonali di un parallelogramma è uguale alla somma dei quadrati costruiti 
sui lati. 

E’ importante sapere che non tutte le norme discendono da un prodotto 
interno. Infatti vale: 


Esempio 211 Si doti R? della norma 
(6 7)]| = max{|E], In}. 


Si provi che l’identità del parallelogramma non vale per la coppia dei vettori 
x=(1,0)edy=(0,1). 1 


Quest’osservazione suggerisce di dare un nome particolare agli s.ln-ti la 
cui norma proviene da un prodotto interno. Questi si chiamano SPAZI PRE- 
HILBERTIANI e, se sono anche completi, si chiamano SPAZI DI HILBERT. 

Lavoreremo ora esclusivamente con spazi di Hilbert, che indicheremo ge- 
nericamente col simbolo H. I suoi elementi si indicano con i simboli A, 


E° chiaro che ogni spazio di Hilbert è anche uno speciale spazio di Banach. 
La proprietà di essere spazio di Hilbert è particolarmente importante per le 
applicazioni. Per esempio, possiamo notare subito che în spazîi prehilbertiani 
vale il TEOREMA DI PITAGORA: 
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Teorema 212 Siano h, k due elementi tra loro ortogonali di uno spazio di 
prehilbertiano H. Vale: 


|a + ||? = ||a]}? + 1|k]{?. 
Dim. Si calcola immediatamente 
|a + &]|? = (A+ k,h+k)= |||]? + (4, k) + (&,k) + [[K]|? = ||]? + ||E]|? 


perché h Lk. n 


3.1.1 Esempi di prodotti interni e di spazi di Hilbert 


Elenchiamo gli spazi di Hilbert di uso più comune. Naturalmente essi si sono 
già incontrati come particolari spazi di Banach. 


Il paragrafo 2.7 riporta un elenco di spazi di Banach e ne rappresenta in 


modo “concreto” i duali. Può essere opportuno, ma non è indispensabi- 
le, conoscere queste rappresentazioni per la lettura di questo paragrafo. 


3.1.1.1 Lo spazio euclideo ad n dimensioni 


è uno spazio di Hilbert, con prodotto interno 


(h,k)=Y kh se h=col[h], k=col[k,]. 
i=1 


3.1.1.2 Lo spazio l° 


è uno spazio di Hilbert, dotato del prodotto interno 
+00 _ 
((h;), ()) = d_ Eh. 


La convergenza della serie, quando h; e k; sono in 12, è stata provata nel 
paragrafo 2.7.0.1. Possiamo ora notare che la convergenza segue applicando la 
disuguaglianza di Schwarz alle somme finite, e passando al limite. 

Si ricordi che il duale di 7? è isometrico a 1? stesso. 
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3.1.1.3 lo spazio L°(K) 


è uno spazio di Hilbert, il cui prodotto interno è 


9 fi 


L’integrale dipende dagli elementi di L?(K), ossia dalle classi di equivalenza, e 
non dai rappresentanti delle classi stesse, e converge grazie alla disuguaglianza 
di Schwarz per gli integrali. 

Si ricordi, dal paragrafo 2.7.0.3, che anche in questo caso lo spazio è una 
realizzazione del suo duale. 


3.1.1.4 Lo spazio H° 


è uno spazio di Hilbert. Il prodotto interno nel caso di H?(D) è! 


(f,g)= sup fr f(re!) )olre") de]. 


re(0,1) 


Nel caso di H?(IT) il prodotto interno è 


(= s[f Fe+imgle+ a]. 


x>0 00 


3.1.1.5 Lo spazio W!2(K) 


è uno spazio di Hilbert dotato del prodotto interno 


(19 = f IMI f VA) vga. 


Nel caso in cui K = [a,b], un prodotto interno che conduce ad una norma 
equivalente è 


(f,9) = B(a)f(a) + J Pf) de. 


ricordiamo che frequentemente la norma si definisce premettendo un fattore 1/27 
all’integrale. 
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3.1.1.6 Spazi L? ed !? “con peso” 


Sia p(x) una funzione misurabile non negativa definita su un insieme misurabile 
Q. Indichiamo con £L2(K; p) l’insieme delle funzioni misurabili f(x) tali che 


J pa) f@)P de < +00. 


La disuguaglianza di Minkowski mostra che questo è uno spazio lineare. In- 
troducendo la relazione di equivalenza 


fug se fit) - gta -0 


si vede facilmente che lo spazio quoziente può essere dotato della struttura di 
spazio di Hilbert, esattamente come si fa quando si introduce lo spazio L?(0) 
che, con queste notazioni, è niente altro che L2(Q; p) con p(x) = 1.2 

Il prodotto interno in L2(Q, p) è 


de J, Pla)a(a)f (1) da 


a cui corrisponde la norma 


Li? = fd 


(si noti che p(x) non è elevata al quadrato). 

In questo contesto la funzione p(x) si chiama FUNZIONE PESO e lo spazio 
L?(0, p) si chiama spazio “L? con peso p”. 

Si noti che la funzione p(x) potrebbe tendere a zero, o addirittura essere 
identicamente zero su un s.insieme di €, e potrebbe essere illimitata. 

Si vede facilmente che se esistono costanti m ed M per cui 


0<m< p(a)<M 


allora lo spazio L?(Q; p) ha gli stessi elementi di L2(0), e le norme di L2(Q; p) 
e di L?(0) si equivalgono. 

In modo analogo si può definire lo spazio /2 “con peso p”. In questo caso 
P= (Pn) è una successione non negativa e gli elementi di tale spazio sono ora 
le successioni (x,) tali che 


+00 
Ica)? = YO palenl® < +00. 


n=0 
?Naturalmente, procedendo in modo analogo, si potrebbero introdurre gli spazi di Banach 
IP(Q, p) per ogni p > 1. 
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3.1.2 Uno spazio di Hilbert non separabile 


Tutti gli esempi precedenti sono esempi di spazi di Hilbert separabili. Mo- 
striamo un esempio di spazio di Hilbert non separabile. Osserviamo che se 
[l:||=}||y|=1 ese x Ly, allora 


le y]lî=2, 


ossia x dista V2 da y. Dunque, se in uno spazio di Hilbert si trova una 
famiglia non numerabile di vettori a due a due ortogonali, questo spazio non 
è separabile. 

Per ogni s reale consideriamo la funzione 


x = et, teR. 


Consideriamo lo spazio lineare S generato da queste funzioni e su esso il 
prodotto interno 


(f,g9)= lim TA g(t)f(t) dt. 


T->+00 27° _T 


E° facile vedere che si è definito un prodotto interno e quindi una norma su & 
e che ||xs]| = 1 per ogni s. 

Dunque £ uno spazio prehilbertiano. Il suo completamento, introdotto nel 
teorema 29, è quindi uno spazio di Hilbert che non è separabile perchè se s # r 


1 “A ei(8-7)T _ eî(8-7)T 


sX)= lim — ee-©ai= lim — "=, 

(Xe, Xr) T++00 2T J_r T-}+00 2T(s-r) 

Dunque in questo spazio c'è un sistema non numerabile di vettori due a due 
ortogonali e di norma 1. Come si è detto, ciò basta a mostrare che lo spazio 
non è separabile. 


3.2 Teorema delle proiezioni 


Gli spazi di Hilbert, come si è notato, sono particolari spazi di Banach, dotati 
di proprietà speciali, utili per le applicazioni. Essenzialmente esse discendo- 
no tutte dal TEOREMA DELLE PROIEZIONI, che è in realtà un complesso di 
affermazioni che è bene studiare separatamente. In particolare è bene esse- 
re precisi, distinguendo le affermazioni che valgono in spazi prehilbertiani da 
quelle che richiedono la completezza. 

Sia H uno spazio prehilbertiano e sia X un suo s.spazio. Sia h € H. Un 
punto xo € X si chiama PROIEZIONE ORTOGONALE DI h SU X se 


h-ax0 Lx Vr EX. 
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Per indicare che h — xo è perpendicolare ad ogni elemento di X, scriveremo 
anche 
h — Xo LX. 


Si noti che se hf € X allora h è proiezione di se stesso su X, h = xo. 

In un generico spazio di Banach, una definizione analoga non può darsi 
perché l’ortogonalità non è definita. Anche in spazi di Hilbert però non è 
affatto ovvio che, dato A, la sua proiezione ro su X debba esistere. Se però 
essa esiste allora si può scrivere 

hi= (h = Co) + Xo 


e h—%o, essendo perpendicolare ad X, è in particolare perpendicolare a rg € X. 
Dunque, usando il teorema di Pitagora, si ha 


Teorema 213 Sia h € H, H uno spazio prehilbertiano, ed esista la proiezione 
ro di h su X. Vale: 
1]? = |h — coll? + ||coll?. 


In particolare, 
coll < ITA}, Il&— ol] < hl. 


Abbiamo detto che l’esistenza della proiezione non è ovvia. Possiamo però 
immediatamente provare che, se la proiezione esiste, essa è unica: 


Teorema 214 Sia h un elemento dello spazio prehilbertiano H. Sia X un 
s.spazio di H. Se esiste, la proiezione di h su X è unica. 


Dim. Siano infatti xo ed x due proiezioni di A su X. In tal caso, 
(h-x0,x)=0, (== Vr e X. 
Usando la linearità della prima componente del prodotto interno si trova 
(q1— Xo,%)=0 Vr e X. 


Ora, X è uno spazio lineare a cui appartengono sia xo che 71 e quindi anche 
X1 — Xo € X. Scegliendo x = x] — xo si trova 


0= (x1— xo, 1 — co) = ||c1 — coll 
e quindi 21 = xo. Il 


Il problema della proiezione è uno dei problemi che si studiano nella geo- 
metria euclidea e si sa che, in tale contesto, la proiezione xo di A è anche il 
punto di X che ha minima distanza da h. Questa proprietà vale anche in spazi 
prehilbertiani: 
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Teorema 215 Sia H uno spazio prehilbertiano e sia X un suo sottospazio. 
Un punto xo € X è proiezione su X di h € H se e solo se 
la co||<||h- || Vre Xx. 
Dim. Sia xo la proiezione di A su X e sia x € X qualsiasi. Si scriva 
h-x=(h-x0)+(x0—%)- 
Essendo (h — x0) L (x — xo), dal teorema di Pitagora se gue 
la — ||? = || — coll? +|le — soll? = ||h — zoll?. 


Ciò prova che xo è punto di minima distanza. 
Viceversa, sia 
[la co)|<||h- @]| Vr e X. 


Mostriamo che xo è proiezione di h su X, ossia che 
(h—%0,x)=0 Vr € X.. (3.6) 
Si fissi un qualsiasi x € X e si consideri la funzione 
t+ ||(h-x0+tx|[? = ||h — coll +#(2Re (£ — 20, 2)) + #||e]}?. 


Questa è un polinomio nella variabile reale #, che ha minimo per t = 0. Se il 
campo scalare è R, uguagliando a zero la derivata prima calcolata per t = 0 si 
trova la (3.6). Se il campo scalare è C, si trova 


Re (h— 0,0) =0. 


Si noti però che x € X è qualsiasi e quindi la precedente vale anche sostituendo 
x con îr. Così facendo si trova che vale anche 


Im(h-%x09,x%)=0. 


La (3.6) segue combinando queste due. i 


Osservazione 216 Si osservi che la proprietà di minima distanza può anche 
introdursi in un generico spazio di Banach. Però in generale il punto di X che 
meno dista da A, se H non è uno spazio di Hilbert, né esiste né è unico. 

Rinunciamo a presentare un esempio che mostra la non esistenza e mo- 
striamo la non unicità. Sia per questo H lo spazio R?, ma dotato della 
norma 


e] = {6 m]|= max{|E]; In]}. 
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Sia X = {(£,0) | É € R} l’asse delle ascisse e sia & = (0,1). Si vede facilmente 
che 


Se invece x = (£, 0) con |é| > 1 allora 
|a <||=|g|>1. 
Dunque, il punto dell’asse delle ascisse che ha minima distanza da h non è 
unico e i punti di minima distanza sono quelli del segmento [-1, 1]. n 
Esaminiamo ora il problema di minimo 
min{||)a — €|||x € X}. 


In generale, un problema di minimo non ha soluzione, ma si possono sempre 
costruire “successioni minimizzanti”. Nel caso nostro, sia 


d=inf{||h-x||x € X} 
e, per ogni n, sia x tale che 

d< ||h- xn||<d+1/n. (3.7) 
Proviamo: 


Teorema 217 Sia H uno spazio prehilbertiano. La successione (xn) è fonda- 
mentale. 


Dim. Fissati n ed m, si deve valutare ||xn — cm||. Per semplicità valutiamone 
il quadrato. Usiamo l’identità del parallelogramma per scrivere 

en — ©ml|? = [l(@n — A) + (h— cm)II° 

= 2 [Ica — All°+|lR— xml] — Ila — A) — (h-cm)][? 


Lat Co 
2 [ea = a+ || Al — hlj?. 
E’ 1 
gn + Im) E X 
e quindi 
erte.ia]f sd. 


2 
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Dalla definizione di (x,), assegnato e > 0, segue l’esistenza di N. tale che, se 
n, m sono maggiori di N., si ha 


en - All} < d° + e/4, em — All? < d° + e/4. 
Dunque, per n, m maggiori di N. vale anche 


€ Ca 205%) 
| 


en — ml? <2 [202 +5 nl <dd+e- dd =. 


La successione (x,) è quindi fondamentale. 1 


Di conseguenza: 


Teorema 218 Stia H uno spazio di Hilbert e sia X un suo s.spazio chiuso. 
Per ogni h € H esiste xo, proiezione di h su X.. 


Dim. Si costruisce la successione (rn), definita da (3.7). Si sa che questa è una 
successione fondamentale in H, e quindi convergente, perché H è completo. 

Sia 

sis luigi: 
Per ogni n, si ha xn € X e quindi xo € X perché X è chiuso. 
Da (3.7) si ha 
d=lim||h — ||. 

D'altra parte la continuità della norma mostra che 


hr — zo][=lim||h — xal| 


e quindi x è punto di minima distanza; e quindi è la proiezione di A su X. 1 
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3.3 Insieme ortogonale, proiezioni ortogonali 
e complementi ortogonali 


Sia A un qualsiasi s.insieme non vuoto di uno spazio di Hilbert H. Definiamo 
AY={h|RLA}={h|(h,a)=0Vae A}. 


Questa definizione dice che ogni elemento di A+ è ortogonale ad ogni elemento 
di A e quindi che si ha anche 


ACE, (3.8) 


In generale, diciamo che due s.insiemi A e B non vuoti di H sono tra loro 
ortogonali quando 
(a,b) =0 Va € A, Vb € B. 


In tal caso scriviamo 


AB. 


Dunque in particolare A L A. 
Ovviamente: 


Lemma 219 Per ogni insieme A vale 
ANA-={0}. 
Dim. Se infatti a € AN A* allora (a, a) = 0 e quindi a= 0. 1 
Vale: 


Lemma 220 Siano A e B due s.insiemi di H, con A © B. Allora A} > B*. 


Dim. Per definizione, h L B quando (4,6) = 0 per ogni b € B. Essendo 
A C B, se h € B* si ha (a,h)=0 e quindi 


he B! + he A ossia BC AL. 1 
Inoltre: 
Teorema 221 L’insieme A* è un s.spazio chiuso di H. Se A è denso in H 


allora A+ = {0}. 
Se A+ = {0} e se A è un s.spazio, allora A è denso in H. 
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Dim. Siano x, y elementi di At e siano a e 8 scalari. Per ogni a € A vale 
(ax + By, a) _ a(x,a) + By, a) =l. 


Ciò prova che A+ è un s.spazio (anche se A non lo è.) 

Per provare che A+ è chiuso, sia (x,) una successione di elementi di A+ 
e supponiamo che essa converga ad xo. Dobbiamo provare che xo € At. La 
continuità del prodotto interno mostra che, per ogni a € A, 


(ga = lim gg; =D 


Dunque, rg € At, come volevamo. 
Sia ora A denso in H e sia x € At. Mostriamo che 


(£, h) =0 (3.9) 


per ogni h € H. Da ciò, scegliendo in particolare h = x, seguirà x = 0. 
Proviamo quindi che vale (3.9). Se accade che h € A, allora vale (3.9). Se 
h & A, essendo A denso, esiste una successione (an) in A, convergente ad h. 
Dunque, ancora per la continuità del prodotto interno, 


(glia) D 


Ricapitolando, abbiamo provato che se A è denso in H allora At = {0}. 

Viceversa sia A* = {0} e sia inoltre A un s.spazio. Mostriamo che A è 
denso in H. Procedendo per assurdo, se il s.spazio A non è denso in H, la sua 
chiusura X è un s.spazio chiuso che non contiene un elemento h € H. Sia xo 
la proiezione di h su X. Il vettore hf — xo è non nullo, ed ortogonale ad X e 
quindi anche ad A. 1 


Osservazione 222 La condizione At = {0} da sola, ossia senza l’ipotesi che 
A sia anche un s.spazio, non implica che A debba essere denso in H. Infatti, 
se A= {x : ||x]| = 1} allora A non è denso in H ma si vede facilmente che 
A+ = {0} perchè se x L A ed x # 0 si hanno le due uguaglianze contrastanti 


|e]]70, 0=(,</[e])= |]. 
Ricordiamo ora la definizione 


span A = [Dow aj € A, necì . 


finita 


Lo spazio lineare span A generalmente non è chiuso. Notiamo che: 
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Lemma 223 
A* = (elspan A) . 
Dim. L’inclusione (span A) C A vale perché A C span A. Inoltre, 
(clspan A) = (span A)} 


per la continuità del prodotto interno. 

L’inclusione opposta vale perché se h € A+ allora h € (span AT per la li- 
nearità del prodotto interno e quindi vale anche h € cl [span A] per la continuità 
del prodotto interno. 


Quest'ultima osservazione mostra che studiando gli insiemi perpendicolari 
ci si può limitare a studiare i s.insiemi di H che sono s.spazi chiusi. A questo 
riguardo notiamo: 


Teorema 224 Se X è un s.spazio chiuso di H allora 
H=X@X®. 
Dim. Infatti, sia è € H e sia x la sua proiezione ortogonale su X. Allora, 
sex, h=es€X, h=x+(h-x).t 


Per questa ragione, X+ si chiama il COMPLEMENTO ORTOGONALE di X e, 
reciprocamente, .X è il complemento ortogonale di X+. 


Osservazione 225 Grazie a quest’osservazione, la dimostrazione del teorema 
di Hahn-Banach in spazi di Hilbert si fa in modo elementare. Se Lo è un 
funzionale lineare e continuo sul s.spazio Xo di H, esso si estende prima di 
tutto per continuità alla chiusura X di Xo (indichiamo ancora con Lo tale 
estensione) e poi il funzionale Lo si estende ad H definendo 


L(Px+(x — Px))= LoPx. 


Ovviamente, ||L]| = ||Lo||. Si noti anche che la restrizione di L ad X+ è 
nulla. n 


Proviamo ora: 


Teorema 226 Sia X un s.spazio chiuso dello spazio di Hilbert H. E°: 


x= [Xx]. 
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Dim. La (3.8) mostra che X C et. Proviamo l'uguaglianza. Sia É € 


[X 1]! e sia £ la sua proiezione ortogonale su X. Dobbiamo provare che 
E = Éo. 


Sia £ che É sono elementi di [X SE e quindi anche 
sù 
E- 6 E [Xx]. 
Per definizione di proiezione ortogonale, £ — &y € X+. Dunque si ha 
€- tw €[X*]] e anche £-&e X*. 


Il Lemma 219, con A = X* mostra che € — & = 0 come volevamo. 1 


3.3.1 Proiezioni ortogonali 


Alcune proprietà degli operatore di proiezione si sono viste al paragrafo 2.8.1. 
Ricordiamo: una proiezione in uno spazio di Banach X è un operatore lineare 
continuo P tale che P? = P e si dice che P proietta X su Y se Y = imP. In 
tal case, Y = imP è dotato di complementare perché 


X=(imP)©@(im(/-P)): (3.10) 


il complementare è l’immagine dell’operatore (I — P) che a sua volta è una 
proiezione. 

Ovviamente, se Y è dotato di complementare Z allora esiste una proiezione 
di X su Y. Infatti, ogni x € X si scrive in modo unico come 


q=y+2 y=y(c), z=2(2). 


La proiezione di X su Y è l’operatore che as x associa y(x). Infatti, si prova 
che quest’operatore è lineare e continuo. Però possono esistere s.spazi chiusi di 
uno spazio di Banach, che sono privi di complementari e quindi la proiezione 
su tali s.spazi non esiste. Invece, il Teorema 224 mostra che in uno spazio 
di Hilbert ogni s.spazio chiuso ammette complementare e quindi se X è un 
qualsiasi s.spazio chiuso di uno spazio di Hilbert H, esiste la proiezione di H 
su X. 

Il particolare operatore di proiezione costruito nel Teorema 224 è quello 
che associa ad ogni elemento h € H la sua proiezione ortogonale su X. Essa 
si chiama la PROIEZIONE ORTOGONALE di H su X. 

Vale la pena di verificare esplicitamente che le proiezioni ortogonali in uno 
spazio di Hilbert sono operatori lineari e continui perché nel caso degli spazi 
di Hilbert la dimostrazione della continuità è elementare e non usa il teorema 
di Baire. 
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Teorema 227 Sia X un s.spazio chiuso di uno spazio di Hilbert H. L’ope- 
ratore P_che ad ogni elemento di H associa la sua proiezione ortogonale su 
X è una proiezione, ossia un operatore lineare e continuo tale che P? = P. 
Inoltre, se X # 0 si ha ||P||= 1. Se invece X = 0 allora P=0. 

Dunque anche I— P è una proiezione e se X # H si ha ||I- P||= 1. Se 
invece X = H alloraI—P=0. 


Dim. Mostriamo che l’operatore P è lineare e continuo. 
Proviamo la linearità. Ricordiamo infatti che P(axo + Bx1) è l’unico 
elemento tale che 


[(axo + 81) — P(axo + Bx1)] LX. 
Ma, (xo — Pro) L X e x1 — Pxj L X così che 
[(axo + 8x1) — (aPro + BPa)] LX. 


Dunque, 
P(axo + Bx1) = aPx0 + BPa, 


perché la proiezione ortogonale è unica. 

Notare che queste proprietà valgono anche per l’operatore I — P la cui 
immagine è X+. 

La continuità di P e anche quella di /— P seguono dal teorema di Pitagora. 
Infatti, per ogni h € H vale 


|a]? =|IPR+(7- P)Al[?= ||PAllî+1|7— P)AÎ. 


Dunque, 
Psi IE PANS1L 


Più precisamente: 


if X#Hthen |[(I-P)||=1. (3.11) 


Î if X-#0then ||P||=1, 
Infatti, 
|2||.= sup Pal e Pe=x se rsreX. 
|e]=1 

Naturalmente, in questo calcolo si è implicitamente supposto X # 0, altrimenti 
x € X con ||x|| = 1 non esiste. Quando X = 0 si ha ||P|| = 0. 

In modo analogo si vede la seconda uguaglianza se X+ = {0}, ossia se 
X# H. 
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Le proprietà 
Pàh=:P(Po= Ph; (I- PY?h=(I- P)h 


sono ovvie. I 


Dal Teorema 227 segue che ogni proiezione ortogonale ha norma 0 oppure 
1. Si contrasti con l’Esempio 114. 

Due caratterizzazioni importanti delle proiezioni ortogonali sono le seguen- 
ti. 

Notiamo che 

(Ph,k) = (h, Pk) h,keH. (3.12) 
Infatti, 
(Ph, k) = (Ph, Pk+ (I — P)k) = (Ph, Pk) 

perché P(I — P)= 0. Per questa stessa ragione, 


(h, Pk) = (Ph+ (I — P)h, Pk) = (Ph, Pk) 


e quindi vale (3.12). n 


Seguendo la terminologia nota dalla dimensione finita, un operatore lineare 
continuo per cui vale la (3.12) si dice SIMMETRICO. Dunque, ogni proiezione 
ortogonale è un operatore simmetrico. Si vede facilmente che vale anche il 
vicevera: 


Teorema 228 Sia P € L(H) una proiezione. L'operatore P è la proiezione 
ortogonale sul s.spazio X = PH se e solo se è simmetrico. 


Dim. La (3.12) mostra che ogni proiezione ortogonale è un operatore simme- 
trico. Viceversa, mostriamo che se P € L(H) è un operatore di proiezione che 
è anche simmetrico allora P è proiezione ortogonale. Sia per questo X = im P. 
Mostriamo prima di tutto che X è un s.spazio chiuso. Sia per questo (x,) una 
successione in X, convergente ad un hf € H. Dobbiamo provare che h € X. 
Essendo x,, € X, si ha 
To Pia 


Passando al limite, grazie alla continuità di P, si trova 


h= lima, =lim Po, PheimP=X, 


Ciò prova che X è chiuso. 
Sia ora h € H. Mostriamo che 


h-PhLX, 
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così che Ph è effettivamente la proiezione ortogonale di h su X. Sia per questo 
x un generico element di X, ossia un generico elemento Pk dell’immagine di 
P. Si ha 


(n — Ph, x) = (h — Ph, Pk) = (P(h— Ph),k)= (Ph Ph,k)=0 


(si noti che in questo calcolo si è usato il fatto che P è sia una protezione che 
un operatore simmetrico.) 
Ciò è quanto volevamo provare. H 


Proviamo infine: 


Teorema 229 Sia P € L(H). L'operazione P è proiezione ortogonale sulla 
sua immagine X, X = imP, se e solo se 


[im P] = im(I- P). (3.13) 


Dim. Sia P la proiezione ortogonale di H su X = imP. Proviamo che vale 
l'uguaglianza in (3.13). 
Per definizione, x — Pa = (I— P)x LimPe quindi 


im (I- P) C fimP]} = {y: (Ph,y)=0vhe H}. 


L’inclusione opposta vale perché se £ L imP allora £ — 0 _L imP e quindi £ ha 
proiezione nulla su imP. Dunque, & € im(/ — P) da (3.10). 

Ciò prova l’uguaglianzain (3.13). 

Viceversa, proviamo che se l’uguaglianzain (3.13) vale allora P è proiezione 
ortogonale di H su X = imP. Ciò vale perché tale uguaglianza significa che 


h— PhLPk Vke H 


e quindi Ph è la proiezione di H sul s.spazio imP per la definizione di proiezione 
ortogonale. H 


3.3.2 Sistemi ortonormali e calcolo di proiezioni 
Un insieme S di vettori di uno spazio di Hilbert si chiama ORTOGONALE se 
ty, t&fy > Ly. 


Se ogni elemento di S ha norma 1, l’insieme S&S si chiama ORTONORMALE. 
Ovviamente, un sistema ortogonale che non contiene 0 è linearmente indi- 
pendente, e quindi un sistema ortonormale è linearmente indipendente. 
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Esponiamo un metodo, detto METODO DI GRAM-SCHMIDT che permet- 
te di costruire sistemi ortonormali a partire da un qualsiasi insieme nume- 
rabile X C H. Supponiamo per semplicità che X = {x,} sia linearmente 
indipendente. In tal caso, in particolare, ciascun suo elemento è non nullo. 

Associamo a x; l’elemento 


LI 
e= TT. 
al] 
Ad xy associamo 
2 
ea ove Za = Tg — (2, e1)e1. 
|z2]| 
Scelti ei ,... , €n_1 definiamo 
n-1 
Xn 
= ove Zn = Tn di Ck) ek - 
TEA] a 


E’ immediato vedere che gli e; sono due a due ortogonali ed ovviamente di 
norma 1. Inoltre, 


Teorema 230 Per ogni n vale 
SPAN): sa} = BDAN{Z1; ++ sof: 


Osservazione 231 Abbiamo visto che la sfera di uno spazio di Banach di 
dimensione infinita non è compatta. Ovviamente ciò vale in particolare per gli 
spazi di Hilbert. Però nel caso degli spazi di Hilbert si può dare una dimostra- 
zione elementare: col metodo precedente si costruisce un sistema numerabile 
ed ortonormale {e,,}. Si nota quindi che la successione (e,) non ha s.successioni 
convergenti. Infatti, per n 7 m si ha 


llen= ||} =2.1 


Mostriamo ora come i sistemi ortonormali numerabili si possano usare per il 
calcolo di proiezioni. Consideriamo prima di tutto il caso in cui X sia un 
s.spazio di H, di dimensione finita k. 

Sia 


Ela sle 9) (GE 


una BASE ORTONORMALE di X. 
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In tal caso la proiezione xo di A su X è data da 


k 
Lo ) Qjéi 
i=1 


perché ogni elemento di X ha questa forma. 
I numeri a; si calcolano facilmente con un calcolo del tutto analogo a quello 
noto quando lo spazio H ha dimensione finita: 


k 
(h, Cr) = DD dQiCi, &) =0r, 
1 


Dunque, 


E’ utile calcolare ora 
k k n n 
lzo]} = (dare; ) a;e;) = D_ Haze; e;) =) [ail 
i=1 j=1 i,j=1 i=1 


perché i vettori e; sono due a due ortogonali e di norma 1. 
Ricordando l’espressione di a; e la (3.11) si trova 


D_[(h,ei)? = |lcoll? < IA]? (3.14) 
i=1 


Sia ora S = {e;} un sistema ortonormale numerabile. Il s.spazio di H 


span S = {Bas a; € C, nen} 


i=1 
non è chiuso. Indichiamo con X la sua chiusura. Vogliamo rappresentare xo, 


la proiezione su X di un generico elemento h € H. 
Notiamo prima di tutto: 


Lemma 232 Supponiamo che (e;) sia una successione ortonormale e che la 
; + , 
serie Y}{ ae; converga in H. Vale 


+00 
) Uli 
i=1 


In particolare se la serie Y}® ae; converge in H allore (a;) € 12. 


2 


+00 
=) [ail?. (3.15) 
a 
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Dim. La somma di una serie è il limite della successione delle somme parziali, 
+00 n 
>» a;e;j = lim ;> dé; 
i=1 2 si 
e, per la continuità della norma, 
+00 n 
>» AjCi lim };3 dCi 
i=1 © “i 
L’asserto segue dall’uguaglianza 
n 2 n 
) me; = [ail?. I 
i=1 i=1 


Completando questo risultato con l’implicazione opposta si trova il TEO- 
REMA DI RIESZ-FISCHER: 


2 2 2 


= lim 
n 


n 
) dCi 
i=1 


Teorema 233 (di RIEsz-FISCHER) Sia S = {e;} un sistema ortonormale 
numerabile. La serie n 

dei 

i=1 


converge în H se e solo se la successione (a;) è in 1°. 


Dim. Dal Lemma 232, se la serie converge in H si ha 


2 


+00 +00 
) ||? = ) eil] < +00 
i=1 i=1 


Il viceversa segue notando che se (an) € 2 allora la successione delle somme 
parziali è fondamentale. Infatti, 


m 2 m 
Dael| Sia? 
in ian 


converge perché per ipotesi la successione (a;) è in 12. 1 


e la serie 3. | ai]? 


Indichiamo ora con X,, lo spazio lineare (di dimensione finita) generato dai 
vettori ei ,... en. Come si è visto, la proiezione x, di A su X, è 


n 


La Da; e;)ei 


i=1 
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e, dalla (3.14), per ogni n vale 


Jai? =) Kh,e)l? < [lAI}?. 
i=1 i=l 


Dunque la successione (a;) è in /? e quindi 


+00 


Lo = ) (hei (3.16) 


i=1 
converge in H. E’ facile immaginare che valga: 


Teorema 234 Il vettore xo definito in (3.16) è la proiezione ortogonale di h 
suX. 


Dim. Per mostrare ciò si prova che ” — xo è ortogonale ad ogni elemento di 
X. Ricordiamo che per definizione ogni x € X è limite di una successione (n) 
in span$ e, per la continuità del prodotto interno, 


(x,h— xo) = (limsn,h— xo) = lim(sn, h — xo). 


Dunque basta provare che A — xo è ortogonale a span S e per questo basta 
provare che è ortogonale ad ogni elemento ez. Ciò si vede immediatamente 
perchè? 


+00 


(h— xo, 6) = (h, ex) — (D_(h, ee: en) 


= (h,ex) — Do ((h, €:)C:, ex) = (h,ex) — (h,ex)= 0. 1 


i=1 
Abbiamo così identificato la proiezione xo di A su X, 


+00 


Lo Y_(h, e;)ei P 


i=1 


Dalla (3.14), vale 
+00 
D_Ih,e)} < [|A]. 
i=1 


Questa disuguaglianza si chiama DISUGUAGLIANZA DI BESSEL. 
In particolare, 


3si noti l’uso della linearità e continuità della prima componente del prodotto interno, 


per scambiare i segni di serie e di prodotto interno. 
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Teorema 235 Ogni xo che appartiene all’insieme 


clspan S = cl ) mei a, e C,neN 


i=1 
ha una unica rappresentazione in serie degli elementi e; 


+00 


Lo = ) (ro ee: 


i=1 
Per questi elementi x la disuguaglianza di Bessel vale col segno di uguale: 


2 


+00 +00 
>, (wo, ei)? = Sa ei) ei 
i=1 i=l 


Grazie a questo risultato, la successione {e;} si chiama BASE ORTONOR- 
MALE dello spazio cl span S da essa generato 


3.3.3 Serie di Fourier astratte 


Se H è uno spazio di Hilbert separabile e di dimensione infinita. Usando il 
Lemma di Zorn si può provare che in H esistono (infinite) successioni (en) tali 
che 


e L'insieme S = {e,} è ortonormale; 
e lo spazio lineare (non chiuso) span {e,} è denso in H. 


In tal caso £S si chiama un SISTEMA ORTONORMALE MASSIMALE o COM- 
PLETO)”. L'insieme & si chiama anche BASE ORTONORMALE di H. 

E’ utile conoscere alcuni test utili per verificare se un sistema ortonormale 
numerabile in uno spazio di Hilbert è massimale o meno. Vale: 


Teorema 236 Sia S = {e;} un sistema ortonormale finito o numerabile in 
uno spazio di Hilbert H. Sì equivalgono le affermazioni seguenti: 


i) il sistema S è massimale; 
ii) ogni h€ H si sviluppa in serie degli e;, 


vs ) ae; i (h, C;) 3 (Sl) 


4in realtà vale di più: usando il lemma di Zorn, si prova che ogni spazio di Hilbert ha un 
sistema ortonormale massimale, e che questo è numerabile se e solo se H è separabile. 


3.4. ESEMPI DI SISTEMI ORTOGONALI MASSIMALI 189 


iii) per ogni h € H vale l'uguaglianza 
+00 
2 
la]?=D he? ; (3.18) 
i=1 


iv) se (h,e;)=0 per ogni i allorah = 0. 


Dim. Si è già visto che i) implica ii) e quindi iii) vale per il lemma 232. 
In particolare, se (h,e;) = 0 per ogni è allora f = 0, ossia vale iv). La 
dimostrazione si completa provando che se vale iv) allora S è massimale. 

La condizione iv) significa 


[span S]® = {0} 
Si sa, dal teorema 221 che in tal caso span $S è denso in H. Dunque, S è 
massimale. n 


L’uguaglianza (3.18) si chiama IDENTITÀ DI PARSEVAL e la rappresenta- 
zione (3.17) si chiama SERIE DI FOURIER ASTRATTA. 


3.4 Esempi di sistemi ortogonali massimali 


In questa parte consideriamo esplicitamente alcuni esempi di sviluppi in serie 
di funzioni ortogonali che sono maggiormente importanti per le applicazioni. 
Ovviamente, il più importante è quello delle SERIE DI FOURIER, ma altri 
sono gli sviluppi in serie di POLINOMI ORTOGONALI e gli sviluppi in serie di 
FOURIER-BESSEL. 


3.4.1 Sviluppi in serie di Fourier 


Consideriamo lo spazio di Hilbert L2(—7,7). Una verifica immediata è che il 
sistema di funzioni 


ele (3.19) 
è un sistema ortonormale. Vogliamo provare 


Teorema 237 Il sistema (3.19), al variare di n tra i numeri interi, è completo 
in L(—7, 1). 
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Dim. E’ sufficiente mostrare che lo spazio lineare generato da queste funzioni 
è denso in L?(—7,7) e per questo basta mostrare che ogni funzione di un 
opportuno s.spazio denso in L?(—7, 7) è approssimabile in norma quadratica 
mediante combinazioni lineari delle funzioni in (3.19). 

Un s.spazio denso in L?(—7, 1) si è già trovato, ed è quello dei polinomi, si 
veda il Teorema 49. 

E’ immediatamente evidente che ogni polinomio può approssimarsi nella 
norma di L?(—7,7) mediante una successione di funzioni f(x) con queste 
proprietà: 


e la funzione f(x) è di classe C?; 
e vale f(-1) = f(7), f(=7)= PT), P(1) = P"7). 


Chiameremo queste le funzioni “periodiche di classe C?” perché si possono 
estendere a funzioni periodiche (definite su R) e di classe C?. Parleremo di 
“funzioni periodiche di classe C!” se la condizione sulla derivata seconda non 
viene richiesta. 

Ricapitolando, l’insieme delle funzioni periodiche di classe C? è denso in 
IL?(-7, 7). 

Proveremo che ogni funzione periodica di classe C? è limite uniforme (e 
quindi anche in norma L2(—7, 7)) della propria serie di Fourier: 


f(e)=limsw(e), — sw(0)= do e (3.20) 


dove 
LD 3° 


og sa 


fn 


Ciò è sufficiente per provare il teorema. 
Servono per questo tre osservazioni: 


e per ogni N > 0 vale 


Li in(a- 1 in(cx+7T in(a—T 
3] SO el0d=1+ DD 2 [ente ne] i 
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e se d,(£) è una famiglia di funzioni periodiche di classe C*, dipendente 
dal parametro x e con derivate (rispetto a €) limitate uniformemente al 
variare di x, 


RO <M Ve, & 
allora? 


lim J ° dr (E)etme-9 dé = 0. (3.21) 


Il limite è uniforme rispetto ad x. 


Questa proprietà si vede notando che 


Integrando per parti: 


+7 


È gent, 


| "i do (Qeea ae > 
2rM 


n 


per n + +00. In particolare, prendendo le parti reali ed immaginarie 
in (3.21), si vede che vale anche 


limn f", Pe(É) cosfn(a — £)] dé = 0 
e il limite è uniforme rispetto ad x. 
e Vale 
=0 
N 2N+1 Î se x 
Dy(x) = ) ee — os oppure x = 27 (3.23) 
k=—N der altrimenti. 


5Si noti che questa è una versione semplicissima del Teorema di Riemann-Lebesgue, 
Teorema 379. 
Ssi veda la fine della dimostrazione del Teorema 116. 
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Proviamo ora la (3.20). Ricordiamo che f(x) è periodica di classe C? e 
scriviamo 


f(x) — sn(e) = f(2)-1- sy(2) 


= FO-1OYL lena 
fo OÀ ge_ 

b (, pt) 

3 f sint) ae 

a _a fe) = #0) 

= 3 f Isin N(x Urate _ 5/2) dé (3.24) 
+3 f (cose - {i - f(0) de. (3.25) 


L’integrale in (3.25) tende a zero per N + +00, grazie a (3.22) con @x(É) = 
f(x) — f(€). Mostriamo che la proprietà in (3.22) può applicarsi anche al- 
l'integrale in (3.24). Essendo tant periodica di periodo 7, ciascuna delle 


funzioni 
cool) LOL 
tan[(x — €)/2] 
è periodica di periodo 27. Proviamo che la funzione £É + @x(É) è periodica 
di classe C? con derivata uniformemente limitata rispetto ad x e £, così che 
l’addendo in (3.24) tende a zero per N + +00. 

Essendo f(£) differenziabile, f(x) — f(É) = o(x — €), si ha che £ + g@i(€) 
ammette estensione continua a £ = x. Mostriamo che la sua derivata è periodi- 
ca e continua anche per £ = 7, e che c’è una limitazione della derivata uniforme 
rispetto ad x e €, grazie al fatto che f(£) ammette due derivate continue. 


La derivata dda) è: 


—f"(€) tan[(e — £)/2] + (1/2)[f(£) — f(©)] {1/ cos°[(x — £)/2]} 
tan°[(x — £)/2] 
_f@)-{©O-POsn-0) 
2sin°[(x — £)/2] 
Questa funzione è periodica di periodo 27. Per mostrare la regolarità si scrive 
il numeratore come 


{f(1) — F(E) — F(O(1- 8)} + FE) {(@ — £) — sin(e — £)} . 
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La limitatezza della derivata (d/d£)g,(É) segue usando la continuità della 
derivata seconda di f(£) e scrivendo la formula di Taylor arrestata al secondo 
ordine con resto in forma di Lagrange di ciascuno dei termini in parentesi 
graffa. 


Osservazione 238 Abbiamo provato che le somme parziali delle serie di Fou- 
rier di f(x) convergono uniformemente ad f(x) se f(x) è periodica e di classe 
C?. E° facile immaginare che le condizioni di regolarità possano indebolirsi, e 
si potrebbe congetturare che sia sufficiente la sola continuità di f(x). Si sa, 
dal teorema 116, che questa congettura è falsa. 

Come si è detto, la successione di funzioni (Dx(x)) si chiama NUCLEO DI 
DIRICHLET di Dirichlet e non è un’identità approssimata (il grafico di Dio(x) 
è in figura (3.1)) dato che le funzioni Dy(x) non hanno segno costante. Ciò 
mostra che la convergenza della serie di Fourier dipende dalla compensazione 
di valori negativi e positivi e quindi è un fenomeno piuttosto delicato. i 


Figura 3.1: 


30 T T T 


.l ti 


Gli sviluppi in serie di Fourier sono i primi esempi di sviluppi in serie 
rispetto a sistemi ortogonali completi che sono stati studiati, e sono ancora 
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l'esempio più importante per le applicazioni. Per questa ragione, quando {e;} 
è un sistema ortonormale massimale in uno spazio di Hilbert H, la serie 


+00 
h = Y_ (h, e;)ei 
= 
si chiama SERIE DI FOURIER ASTRATTA. 


3.4.2 Una conseguenza dell’identità di Parseval 


Sia f(x) una funzione a quadrato integrabile su [7,7]. La funzione della 
variabile reale w definita da 


e J end f(1) di 


T 


si chiama” TRASFORMATA DI FOURIER di f. 
Consideriamo ora la base ortonormale {e,} con 


Allora, . 
f(n) = v27(f, en). 


Dunque, dall’identità di Parseval, si trova: 


n=+00 


i e 
IfIIT20,m sr ) lp. (3.26) 


n=_-00 


Quest’espressione si può scrivere in un modo più generale. Fissiamo un 
qualsiasi numero reale 7° e consideriamo la funzione 


g(t) = ef). 


Si calcola facilmente che 


A 


Gw)= f(w+T). 
Leggiamo questa con w = n, numero intero, e notiamo che se 7 è reale si ha 
tea 7 lallzzn,m - 


"vedremo più avanti che questa definizione è un caso particolare di una definizione più 
generale. 
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D'altra parte, anche per g vale 


Applicando l’identità (3.26) alla funzione g si trova: 


n=+00 


1 x 
If,» = alli no 7 2r >)» \f(n +7). 


n=_-00 


Si noti che quest’uguaglianza vale per ogni T e quindi la somma della serie 
non dipende da T. 


3.4.3  Polinomi di Legendre, Laguerre ed Hermite 


Senza ancora specificare lo spazio in cui si lavora, consideriamo l’operatore che 
ad una funzione y(x) associa 


(Ay) (2) = o(0)y" (2) +r(2)y/(0). (3.27) 


Accade frequentemente di dover calcolare numeri A in corrispondenza dei quali 
esistono polinomi y(x) che risolvono l'equazione 


Ay = Ay 


o(e)y"(x) +7(2)y'(x) = Ay(e) (3.28) 


Ovviamente, dopo aver specificato lo spazio in cui si intende lavorare, questo 
sarà un problema di calcolo di autovalori ed autofunzioni. 


Osservazione 239 Quando si lavora con equazioni differenziali, è pratica co- 
mune non indicare esplicitamente la variabile indipendente della funzione in- 
cognita. Noi seguiremo questa pratica e quindi, per esempio, invece di (3.28), 
scriveremo 

o(a)y' +7(e)y =Ay. i 


Notiamo subito una forma diversa sotto cui si può porre questo problema: 
sia p(x) soluzione non nulla di 


(9(2)p)' = 7(2)p. 
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Tabella 3.1: Polinomi ortogonali classici. Si noti che il peso p(x) è definito a 
meno di un fattore costante e positivo. 


Moltiplicando per p i due membri di (3.28) si vede che risolvere la (3.28) 
equivale a risolvere 


(p(2)o(2)y) = Ap(2)y. (3.29) 


Si noti inoltre che p(x), essendo una soluzione non nulla di un’equazione 
differenziale lineare del primo ordine, non ha zeri. Non è quindi restrittivo 
assumere 


p(x) 20, 


come da ora in poi faremo. 

Diciamo subito che troveremo successioni di autovalori e successioni di au- 
tofunzioni che sono polinomi, in uno spazio che ora specificheremo. Con le 
scelte particolari di o(x) e di 7(x) che ora vedremo, questi si chiamano i POLI- 
NOMI ORTOGONALI CLASSICI. E precisamente, con le scelte particolari nella 
Tabella 3.1, si parla di POLINOMI DI LEGENDRE, POLINOMI DI LAGUERRE e 
POLINOMI DI HERMITE. La tabella riporta o(x), T(x), p(x) e gli autovalori 
nei tre casi. La prima riga riporta i simboli standard che si usano per indicare 
tali polinomi e l’ultima riga riporta lo spazio di Hilbert in cui, come vedremo, 
questi sono un sistema ortogonale completo. 

Le informazioni nella tabella 3.1 sono ripetute, e completate, nella tabel- 
la 3.2. 


Osservazione 240 Si osservi che gli autovalori sono negativi. Talvolta invece 
di usare l’espressione (3.28), si studia il problema 


o(2)y' +r(0)yY +Ay=0. 1 
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In questo paragrafo studieremo le proprietà principali dei polinomi orto- 
gonali classici, in modo unificato. Per questo indicheremo genericamente con 
Pn(x) uno di tali polinomi, che leggeremo nello spazio di Hilbert detto nella 
tabella, e che indicheremo con H. 


Osservazione 241 La proprietà principale delle funzioni o(x) e T(x) è di 
essere polinomi rispettivamente di grado al più 2 la o(x) e di grado 1 la 7(x) 
e tali che se p(x) ha grado n allora (Ap)(x) ha ancora grado n. Inoltre, in 
ciascuno dei tre casi, 7/(0) = 7/(0) < 0. 

La proprietà principale degli spazi H è che essi contengono tutti i polinomi. 
Anzi, una dimostrazione analoga a quella del Teorema 49 mostra che l’insieme 
dei polinomi è denso in H. n 


Come si è detto, vogliamo provare l’esistenza di autovalori e di autovettori 
che sono polinomi. Introduciamo per questo lo spazio lineare P,, dei polinomi 
di grado n al più. La dimensione di P,, è n + 1 e, come si è notato nell’os- 
servazione 241, l'operatore A trasforma ciascuno spazio P,, in sé. Essendo lo 
spazio P,, di dimensione finita, l’operatore A ammette almeno un autovalore 
A ed un autovettore, che è quindi un polinomio di grado n al più, in ciascuno 
degli spazi P,. 

Notiamo che un autovettore che appartiene a P,, è anche un autovettore 
che appartiene a Py per ogni k > n. 

Consideriamo ora lo spazio Po, i cui elementi sono le costanti. E’ chiaro 
che ciscuna di esse è un autovettore di A, di autovalore uguale a 0. 

Consideriamo ora lo spazio Pi i cui elementi sono i polinomi delle forma 
ax + b con a e d reali. Mostriamo che in P; esistono due autovettori di A, di 
gradi 0 e 1. 

L'esistenza di autovettori di grado 0 si è già notata: sono i polinomi 
costanti. 

Notiamo che se si vuole che y(x) risolva (3.28) e se inoltre y(x) deve essere 
un polinomio di grado 1, allora y(x) risolve 


rey = Ay. 


Mostriamo che quest’equazione, per un opportuno valore di A, ha effettiva- 
mente una soluzione di forma 


ya) =x+b. 


Ricordiamo per questo che 7/(0) # 0. 
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Sostituendo ed uguagliando i coefficienti dello stesso grado si trova che A e 
b sono dati da 


Si noti che A < 0 perché 7/(0) < 0. 

Ricapitolando, abbiamo trovato due polinomi po(x), di grado 0, e pi(x), di 
grado 1, che appartengono a 7, e che sono autovettori di A. Altri autovettori 
da essi linearmente indipendenti non esistono perché P, ha dimensione 2. 

Quest’osservazione si può generalizzare procedendo per induzione. 

Supponiamo di aver trovato autovalori 


do = 0, P.I = 7'(0), 2, CRA Àn 
e corrispondenti autovettori 


pol), Pi(1), po(x), ... ; Pr(x) 


in P,. Supponiamo inoltre che il polinomio px(x) abbia grado k e che l’espres- 
sione per Ax sia 
Il 0 
ip= O pet 70] i 


Proviamo che si trova un numero \n+1 e un polinomio pn+1(r) di grado 
n+1e tali che 


(AP) (2) = Msi) ds +) (tr 0)]. 


Si noti che ogni polinomio r(x) di grado n al più, può rappresentarsi come 
combinazione lineare dei px (x), con & < n, perché px(x) ha grado k. 

Costruiamo un ulteriore autovettore g(x) di grado n + 1. Ricerchiamlo di 
forma 


g(x)= "1 + > a;p;(). 
j=0 


+1 


Notiamo che il polinomio x”** viene trasformato da A nel polinomio 


(n+1)no(x)x"1+(n+1)m(2)e" 


= (n+1)n |o(0) + x0/(0) + 2-00) e+(n+1)[7(0)+27/(0)] e". 
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Imponendo 


si trova 
e. 
(n+1)n |0(0) + xo’ (0) + 2-0”) 2 rai 


+(n +1) [7(0) + e7/(0)] €” + ) Aj@;p;(x) = eta d, Map) 


Uguagliando i coefficienti dei termini di grado massimo nei due membri, si 
trova 


u=(n+1) n + 70] 


Si noti che 4 non coincide con nessuno dei Ax, & < n. 
A questo punto, per verificare l'uguaglianza, basta determinare i coefficienti 
a; in modo da avere 


lu — Ajla;p;(x) = (n + 1)n[o(0) + o'(0)2]e"7" + (n+1)r(0)2". 


Ciò può farsi perché il grado di p;(x) è j e inoltre [u — A;] 7 0 per ogni j così 
che {(x— A;)p;(x)} è un sistema linearmente indipendente in P,. 


Osservazione 242 Si noti quindi che A ha esattamente n + 1 autovettori 
distinti nello spazio P,, di dimensione n + 1. 

Nel calcolo precedente abbiamo anche specificato l’espressione dei An. Ci 
si potrebbe chiedere se esistano valori A diversi da questi in corrispondenza dei 
quali la (3.27) ammetta soluzioni polinomiali. La risposta è negativa: se ciò 
accadesse, per un certo valore di n, l'operatore A avrebbe in P,, più di n+ 1 
autovettori linearmente indipendenti e ciò non può aversi perché lo spazio ha 
dimensione n + 1. 

Il polinomio p,(x) è soluzione dell’equazione (3.28) con A = An. Essendo 
questa un’equazione differenziale lineare del secondo ordine, essa ammette un 
seconda soluzione, linearmente indipendente da p,(x). Per quanto detto sopra, 
questa non è un polinomio e si potrebbe provare che questa funzione non 
appartiene ad H. 1 


Mostriamo ora: 
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Teorema 243 La successione {pn(x)} è un sistema ortogonale massimale in 
H; 


Dim. Indichiamo con (a,b) l’intervallo, eventualmente illimitato, su cui le 
funzioni di H si considerano, si veda la Tabella 3.1. Proviamo che se n # m 
allora 


Das Da) . Pn(x)p(x)Pm(a) dr = 0. 


Ricordiamo che An 7 Am € quindi, da 


App] = MlAPa oO] = Ampla)pa 
sì trova 
(An — Am) (Pn Pm) H 


(TOA TA} de 
SOLONOTAO) 


a 


[0 (£)p(1)Ph (2)Pm(£) 


tenendo conto dei limiti di p(x) e di o(x) per x tendente agli estremi di (a,b). 

Come si è detto, ogni polinomio è combinazione lineare dei p, (x); e l’insie- 
me di tutti i polinomi è denso in H, si veda l'osservazione 241. Ciò prova che 
il sistema ortonormale dei p,(r) è massimale in H. 1 


3.4.3.1 Sviluppi in serie di polinomi ortogonali 


Dividendo ciascuno dei polinomi p,(x) per la sua norma nel corrispondente 
spazio H, si trova una successione ortonormale massimale in H; e quindi ogni 
f € H si rappresenta come 


+00 


f(€) = XI Pn) H] Pn(€) 


n=0 


dove il prodotto interno è quello di H e la serie converge nella norma di H. 
Tutto ciò che si è detto per gli sviluppi di Fourier astratti si applica in questo 
caso particolare. Per esempio, vale l’IDENTITÀ DI PARSEVAL, 


+00 
fil =D Kona? 
n=0 
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Consideriamo ora questo problema: abbiamo costruito un sistema ortonor- 
male massimale di polinomi in L?(a, d; p). E’ ovvio che questo sistema non sia 
unico: moltiplicando tali polinomi per costanti di modulo 1, si trova ancora 
un sistema ortonormale massimale in L?(a, b; p). Mostriamo che però questo è 
l’unico modo per costruire un altro sistema {gqn(x)} di polinomi ortonormali, 
massimale in L?(a, d; p): Notiamo prima di tutto che se {gn(x)} deve essere 
completo, per ogni n > 0, intero, uno almeno dei polinomi deve avere grado 
n. 


Teorema 244 Sia{qn(x)} un secondo sistema di polinomi ortonormali e mas- 
simale in L?(a,b; p). Sia qp(x) uno di tali polinomi, e questo abbia grado k. 
Esiste una costante a, di modulo 1 tale che 

qr(1) = axpr(2) . 


Dim. Rappresentiamo 


k b 
n= Yap), af rape (30) 
i=0 a 
Si sa che per ogni m < i si ha 


b 
J r"p(a)p:(@)dx=0, 
Si fissi ora un indice io. Se m < do allora Gm L dio: Se K < do allora 
af € span {go, ... 9} perché qx ha grado k 
e quindi x* L g;,. Dunque anche px L gig: Da (3.30), 


au= f Alea) de =0 


per ogni îo < k; e quindi, 
qr(c) = axpr(2) . 
Il modulo di ay è 1 perché sia px(r) che qx(x) hanno norma 1. 1 


Questo teorema prova che, assegnato p(r), esiste sostanzialmente un so- 
lo sistema ortonormale massimale in L?(a, bd; p). Di conseguenza, i polinomi 
px(x) sono proporzionali a quelli che si ottengono ortogonalizzando, col me- 
todo di Gram-Schmidt, i polinomi x*. Il metodo di Gram-Schmidt applicato 
alla succesisone {x} dà polinomi a coefficienti reali e quindi non è restrittivo 
assumere che i polinomi px(x) stessi abbiano coefficienti reali. 

I polinomi di Legendre e di Hermite sono definiti su intervalli simmetrici 
rispetto all’origine. Una conseguenza di ciò è la seguente: 
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Teorema 245 / polinomi di Legendre ed Hermite di grado pari sono funzioni 
pari; quelli di grado dispari sono funzioni dispari. 


Dim. Come si è detto, nel caso dei polinomi di Legendre e di Hermite l’in- 
tervallo (a,b) = (—a, a), a = 1 oppure a = +00, è un intervallo simmetrico 
rispetto a 0 e inoltre il peso è una funzione pari, si veda la tabella 3.1. Quindi, 
sem< n, 


a 


0= f pmplaletdr=(-1)" f pula de 
e quindi p,(—x) è ortogonale a tutti i polinomi di grado inferiore. 
Il Teorema 244 mostra che pn(—x) è multiplo di p,(x): 


Identificando i coefficienti dei termini di grado più alto, si vede che C,, = (-1)". 

Usiamo ora il principio di identità dei polinomi ed uguagliamo i coefficienti 
dei termini dello stesso grado a destra ed a sinistra. Si vede che per avere 
l'uguaglianza con n pari devono essere nulli i coefficienti degli addendi di grado 
dispari; se n è dispari devono essere nulli i coefficienti degli addendi di grado 
pari. 


3.4.3.2 Il calcolo dei polinomi ortogonali 


Il calcolo dei polinomi ortogonali a partire dall’equazione differenziale è diffi- 
cile. Per calcolarli esplicitamente conviene usare il metodi di Gram-Schmidt a 
partire dalla successione {x"} (con n = 0, 1, ---. Inoltre, è importante sapere 
che esiste una formula compatta per rappresentarli, a meno di una costante 
moltiplicativa: 


Teorema 246 Per ogni n, esiste una costante B,, tale che 


1 d A 
Ta [e(2)o"()] . (3.31) 


Pn(®) se “o 


Dim. Consideriamo una generica soluzione y(x), non necessariamente polino- 
miale, dell’equazione (3.28), che riscriviamo: 


o(x)y" + 7()y = Ay (3.32) 
Consideriamo la funzione v1)(r) = y'(1). Questa verifica 


(Ut TATU) AM 
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ta)(e) = T(x)+o"(), Ao(e)=A-7/(2) 


(si noti che 7(x) ha grado 1 e quindi A{1) è costante. Non si confonda A(1) con 
A né i numeri Ax) che ora introdurremo con Ax). 
In modo analogo, se v(1) = y (x), si vede che vg) (1) risolve 
o(L)U(h) +T%(2)U% = AM), (3.33) 
k(k—1 
ta) =T(x) + ko'(x), Ag = A kr'(x) — MEI gi) 


(si noti che Ax) è costante perché sono costanti sia 7'(x) che 0”(x)). 
Si sa che, introducendo p(x) > 0 soluzione di 


(0(x)p) = T(2)p, (3.34) 
la (3.32) si scrive nella forma 
(P(2)0(2)y') = Ap(1)y. 
Analogamente, sia p(x)(x) soluzione di 
(7(2)p@®)' = TW (2)p1) - (3.35) 


La v&)(x) risolve 
(0(2) 21) (2)))' = AMP MU - (3.36) 
Mostriamo una relazione tra p(x) e p()(1). Scrivendo esplicitamente le 


derivate del prodotto e dividendo rispettivamente per o(1)p(x) e o(c)pxy(2) i 
due membri di (3.34) e di (3.35) si vede che 


FORME TOTO 
n _ A TRA _ A 1) 70) 
PENE O O METTO 


e quindi 


ew) PE) a) 
Ricordiamo che le funzioni p(x) e px)(2), ambedue positive, sono definite a 
meno di un fattore costante positivo (si veda la tabella 3.1) e quindi, prendendo 
le primitive dei due membri e ponendo uguale a 0 la costante additiva, si trova 


Pn) _ pa) 7) 


pu) (1) = p(2)ok a) 
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e quindi anche 
pa)(c) = 0(2)p-)(t). 


Combinando la (3.36) con queste relazioni, e posto vo) (1) = y(), p(o) (2) = 
P(x) e Ao) = A, si vede che per ogni & > 0 vale 


AP) (£)va) (€) = di (0) pn (0 (0)] = n [a+ (2 (0)] 


Ricordando che, per definizione, (,) (7) = v4+1)(©) si trova 


d 
Ana (va (= - [pa+v(Ava+(2)] - 
da 


Partendo ora da k = 0 e iterando si vede che 


1 11 . i 
p(x)y(x) = P(0) (2)U0) (x) = Luv) » ru pw (2) (TU) (x) 
(1) 
e, iterando ulteriormente, 
1 il 
XL L)= == v XL 
p(c)y EN OIEE Prese GEN) F° [e (2) vw (£)] 
1 cha 


Ripetiamo che questa relazione vale per ciascuna soluzione y(x) della (3.28). 
Se però in particolare y(x) è un polinomio di grado n, la sua n-ma derivata, 
ossia un)(x), è costante. Quindi, scrivendo la relazione precedente con & = n, 
si trova la (3.31). 1 


La formula (3.31) si chiama FORMULA DI RODRIGUEZ. 

Usa scegliere reale la costante moltiplicativa così che, come si è già notato, 
i polinomi ortogonali classici sono polinomi a coefficienti reali. 

La formula di Rodriguez dà un modo per il calcolo dei polinomi ortogonali, 
a meno di una costante di normalizzazione, che fa intervenire il calcolo di 
derivate. Se invece di richiedere ai polinomi di avere norma 1 richiediamo che 
siano “monici”, ossia che il coefficiente del termine del grado maggiore sia 1, 
allora la costante nella formula di Rodriguez è uguale ad 1. 

Il modo più efficiente per calcolare la successione dei polinomi ortogonali 
“monici” è di usare la formula di Rodriguez per calcolarne i primi, e per i 
successivi usare invece la relazione di ricorrenza che ora vediamo. 
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Il polinomio xpn(r) ha grado n + 1, e quindi è combinazione lineare dei 
polinomi di grado minore od uguale a n + 1: 


n+1 


tpxal= ) Cond). (3.37) 


Ricordiamo che un qualsiasi p;(x) è ortogonale a tutti i polinomi che hanno 
grado strettamente minore. Quindi, 


Crin = (tPn(&); Pr(1)) = (Pn(c), cpr(1)) =0  ser<n_1 


Quindi l'uguaglianza (3.37) si riduce a 


GiitaPer (©) “ tpn(x) se Casi = Gioia) ’ (3.38) 


dove si intende p_;(x) = 0 e anche c_j = 0. D'altra parte, abbiamo detto 
di lavorare con polinomi monici. Confrontando i termini di grado più alto nei 
due membri, si vede che 

Cn+1,n 3 1 


e quindi rimane 
Pn41(€) = XPn(x) 7 CnsmPul®) si Caciafal®) . (3.39) 


Mostriamo ora che i coefficienti Cn,n € Cn-1,n si possono calcolare se sono 
noti i polinomi di grado al più n. Basta per questo prendere il prodotto scalare 
dei due membri prima con pn(x) e poi con pn-1(x) per trovare 


= (Gp), Pale), _ (pale), Pari) 
si Pell i pas]? 


Quindi, noti po(x) e p;(x), polinomi “monici”, si hanno tutte le informazio- 
ni necessarie per calcolare il polinomio monico ps(x); calcolato p2(x) si hanno 
tutte le informazioni per il calcolo di p3(x) ecc. 

Noti i polinomi in forma “monica” e quindi anche le loro norme, si può 
calcolare la successione dei polinomi ortonormali. 

Nella formula (3.39) compaiono due successioni, an = Cnn € dn = Cn-tn- 
Ricordando che si è posto p_1(x) = 0 ed = c_1,1 = 0, la (3.39) può riformularsi 
come segue: 


Teorema 247 Sia {pn} una successione di polinomi monici due a due orto- 
gonali. Esistono due successioni {an} e {bn} di numeri reali, con bd, = 0, tali 
che 
TPn(t) = Pn+1() tr AnPn(%) SE bnPn-1(%) 5 
In questa formula si intende p_1(x) = 0. 
Le due successioni possono calcolarsi în modo ricorsivo. 
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La formula (3.39) assume un aspetto particolarmente semplice nel caso dei 
polinomi di Legendre quando essi si scelgano in modo da avere P,(1) = 1 (e 
quindi non necessariamente normalizzati e nemmeno monici). In questo caso 
Sarà Cn41,n 7 1 Usiamo la (3.38) che vale anche se i polinomi non sono monici e 
ricordiamo che i polinomi di Legendre di grado pari sono funzioni pari e quelli 
di grado dispari sono funzioni dispari. E quindi 


Cnin = 0 

ossia la (3.38) si scrive oraò: 

di Poale) = Pl) = Pali). (3.40) 
Ricordiamo inoltre che P,(x) verifica 

(1- x°)P"(x)-2xP'(x)=-n(n+1)P.(x) 

e quindi, posto x = 1, 

2P'(1)=n(n+1)P.(1)=n(n+1). 
perché abbiamo deciso di imporre la condizione imporre la condizione P,(1) = 
1 per ogni n. 


Poniamo ora x = 1 in (3.40) e nella sua derivata. Usando l’identità 
precedente si trova 


n+1)(n+2 n(n-1 n(n+1 
vizi a ®EDO+2), grad) _, 0041) 
2 2 2 
e quindi 
sui pe 
2n+41 2n+41 2n+4 1 


Si trova così la formula ricorsiva seguente, valida per i soli polinomi che 
risolvono l'equazione di Legendre e che verificano P,(1) = 1: 


2n+1 n 


8Ricordiamo dalla tabella 3.1 che la “P” maiuscola è la notazione standard per i polinomi 
di Legendre. 


Pn-1(2) A 
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3.4.3.3 Gli zeri dei polinomi ortogonali classici 


Gli zeri dei polinomi ortogonali classici hanno varie proprietà interessanti. In 
particolare: 


Teorema 248 Gli zeri dei polinomi ortogonali classici sono tutti reali, sem- 
plici ed appartengono all’intervallo (a,b). 


Dim. Gli zeri sono semplici perché una soluzione di un’equazione differenziale 
del secondo ordine che ha uno zero multiplo è identicamente nulla. 

Si consideri il polinomio pn(x) e siano x;, 0 < i < k i suoi zeri in (a,b). 
Sia, per assurdo, & < n. 

Essendo gli zeri tutti semplici, il polinomio cambia segno quando si annulla. 
Sia quindi 


Il polinomio 


ha segno costante. 
D'altra parte, se & < n, pn(x) è ortogonale a g(x) e quindi 


0= J px (1)A(2)p(1) de, 


in contrasto con la positività dell’integrando. 


Consideriamo ora le relazioni tra gli zeri di p,(x) e quelle di px(x), con 
k>n. 


Teorema 249 Siano a e B due zeri consecutivi di pn(x). Il polinomio px(x) 
si annulla nell’intervallo aperto (a, B). Inoltre, py(a) 70 e px(B) 7 0. 


Dim. Per ipotesi, il polinomio p,(r) non si annulla, e quindi ha segno costante, 
in (a, 8). Eventualmente cambiandone il segno, si può supporre che esso sia 
positivo. 
Inoltre, p,(r) cambia segno in a ed in 8 perché i suoi zeri sono semplici. 
Di conseguenza, 
p:(0)>0, pr(0)<0. 


Sia & > n così che 
dk < da 


(si ricordi la negatività degli autovalori). Supponiamo per assurdo che py(x 
non si annulli in (a, 8). Se necessario si può cambiare il segno di py(x) e 
supporre px(x) > 0 in (a, Bb). 
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Ricordiamo le uguaglianze 


(0(2)p(2)pn)" = Anp(1)pn, — (0(2)p(7)pL) = Axp()px 


e introduciamo la funzione 


W(£) = pr(2)(2(2) (2) (2)] — [o(2)p()p(2)]px(7). 
Calcolandone la derivata si trova 
W'(@)= x — Anlpr(©)pa(c)p(2) <0. 
Dunque, 


W(8)- W(a)<0. (3.41) 


D'altra parte pn(a) = pn(6) = 0 e quindi, direttamente dalla definizione di 
W(2), 


W(8) — W(a) = — [o(8).(B)p,(6)] p4(9) + [o(a)p(a)p,(a)] pr(a). (3.42) 


Per quanto si è detto sopra sui segni dei polinomi e delle derivate di p,(x), si 
ha la somma di due addendi non negativi. La contraddizione trovata mostra 
che px(r) deve avere almeno uno zero nell’intervallo (a, 8). 

Infine notiamo che la disuguaglianza (3.42) è stretta e quindi sia py(a) che 
px(8) sono non nulli. 


La tabella 3.2 completa la tabella 3.1, introducendo due righe che riportano 
le equazioni differenziali e le formule di Rodriguez relativa alle tre classi di 
polinomi ortogonali. 


3.4.4 Sviluppi in serie di Fourier-Bessel 


Senza ancora specificare lo spazio in cui si opera, chiamiamo OPERATORE DI 
BESSEL di indice n l’operatore 


In certe applicazioni l’indice n è un qualsiasi numero complesso. Noi però ci 
limiteremo a considerare il caso degli indici interi; e dato che n figura elevato 
al quadrato, considereremo il caso degli indici n che sono numeri interi non 
negativi. 
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Tabella 3.2: Polinomi ortogonali classici ed equazioni differenziali 


—x)y = —ny 
vo 


XL e ® 
n 


Siano y(x) ed z(x) due autofunzioni corrispondenti ad autovalori — A e — 
tra loro diversi (il segno meno è introdotto solamente per conservare la nota- 
zione più comune in letteratura). Procediamo in modo formale a verificarne 
una proprietà di ortogonalità. Diciamo che stiamo operando “in modo forma- 
le” perché ancora non abbiamo specificato lo spazio in cui si intende lavorare 
e nemmeno il dominio dell’operatore B,. D'altra parte, le equazioni per gli 
autovalori sono 


Éy(2) = -Xey() sa 
Lz(x) = —pxz(2). 


Blegle 
IS 
8 


Si osservi che l’equazione per l’autovalore A può anche scriversi come 
2, 2 2 ALS 
ey + ay — (nî - Ax°)y= 0. (3.44) 


Le equazioni del secondo ordine (3.43) hanno certamente soluzioni in ogni 
intervallo che non contiene 0. Dato che i coefficienti non sono regolari in 
zero, niente possiamo dire del comportamento delle soluzioni per x tendente a 
zero. Ciò nonostante, moltiplichiamo la prima per z(x) e moltiplichiamo per 
y(x) la coniugata della seconda. Integriamo si [0, 1] e sottraiamo gli integrali. 
Notiamo che anche questo è un passaggio formale, che poi andrà giustificato, 
perché non sappiamo se gli integrali sono finiti. 
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Integrando per parti si trova l’uguaglianza 


(A D | xy(c)z(c) de = [ey(0)7 (2) - Y(0)2z(2)]) (3.45) 


Un procedimento analogo è nella dimostrazione del Teorema 243. Però è op- 
portuno vedere esplicitamente il calcolo per sottolineare il ruolo di n. Consi- 
deriamo il prodotto con z(x) della prima equazione in (3.43). L’integrale del 
prodotto si tratta come segue: 


2 


| foto) Lau) + arzo()} da 


Si vede da qui una differenza tra il caso n = 0 ed il caso n > 0: se n > 0, per 
dare senso a quest’uguaglianza, bisogna esplicitamente richiedere l’integrabilità 
di z(x)y(x)/x. 

Le funzioni y(x) e z(x) sono regolari per x = 1 ma potrebbero non esserlo 
per x = 0. L’uguaglianza precedente però mostra che, se i passaggi formali 
possono giustificarsi; se [rz(x)y/(x)]} = 0 e se fi £ A, allora y(x) e (x) sono 
ortogonali in L?(0,1;), con p(2) = x. 

I passaggi precedenti sono giustificati se si richiede che le “autofunzioni” 
y(x) e z(x) appartengano al s.spazio delle funzioni $(r) € L?(0,1;p), p(xr) = 2, 
che verificano le proprietà seguenti: 


(x) € W®?(e,1) per ognie> 0,@(1)=0, 

lim SUD x_,0+ |P(2)]| <+00, lim SUP x_0+ |0(2)| < +00, 
Bnò € L°(0,1;p), 

F70(1) € L?(0,1), proprietà da richiedere solo se n > 0. 


(3.46) 


Queste considerazioni suggeriscono di studiare gli operatori B,, nello spazio 
X = L?(0,1;p), p(x) = ©, attribuendo loro come dominio le funzioni che 
verificano le proprietà in (3.46). 

Si ricordi che se una funzione di una variabile ha derivata (in senso debole) 
che è integrabile, essa è continua e quindi ha senso richiedere che il suo valore 
in 1 sia nullo. Niente possiamo dire per ora del valore in 0 perché la condizione 
®" (x) € L(e, 1) per ogni e > 0 non implica l’integrabilità di (x) in un intorno 
di 0. 
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Andiamo ora a provare l’esistenza degli autovalori e delle autofunzioni, ed 
a giustificare i passaggi formali visti sopra. Conviene per questo introdurre 
l'equazione seguente, che si chiama EQUAZIONE DI BESSEL DI ORDINE n: 


—— [ey'(a)] — (5 - i) y(x)=0 ossia  x°y’+xy'-(n°-x°)y=0. 

(3.47) 

Questa è l’equazione degli autovalori scritta con A = 1, ma non stiamo af- 

fermando che A = 1 debba essere un autovalore. E’ però vero che la conoscenza 

delle soluzioni dell'equazione di Bessel e dei loro zeri conduce ad identificare 

tutti gli autovalori e le corrispondenti autofunzioni di B,. Mostriamo ciò nel 
caso n > 0 lasciando al lettore le considerazioni analoghe nel caso n = 0. 
Supponiamo di poter trovare una soluzione y(x) di (3.47), che verifica 


limss0a ®|y(e)|= 0; limz-0+ |y/(£)] < +00, 
Fry(e) € L2(0,1). 


Supponiamo inoltre che questa soluzione si annulli in un punto c > 0. In 
tal caso, è immediato trovare una autofunzione di B,. Per vederlo poniamo 
(x) = y(cx). E’ chiaro che @(x) appartiena a dom B,. Inoltre, scrivendo 
l'uguaglianza (3.47) nel punto cx si trova 


ery' (cx) + cey'(cx) — (n° — c°r°)y(cx) = 0. 


Essendo 


(a) =cy'(ca), d'(1)= ey" (ca), 
si vede che @(x) risolve l’equazione (3.44) degli autovalori, con A = c?. 

Vale anche il viceversa: sia @(r) un’autofunzione che corrisponde ad un au- 
tovalore c > 0. Si noti che la @(x) è certamente prolungabile a (0, +00) perché 
x=0è l’unico punto nell’intorno del quale l'equazione non si può scrivere in 
forma normale. Posto yo(x) = @(x/c) si trova una soluzione di (3.47), con le 
proprietà dette sopra; e quindi possiamo concludere che lo studio delle solu- 
zioni dell’equazione di Bessel (3.47), e dei loro zeri, conduce ad identificare 
tutte le autofunzioni di Bn. 

Va osservata però una difficoltà che è questa: due autofunzioni @(x) e W(x) 
del medesimo autovalore c potrebbero condurre a soluzioni yo(x; @) e Yo(x; 0) 
di (3.47) del tutto indipendenti l’una dall’altra. Mostriamo che non è così e 
che yo(x; è) e yo(x:%) sono tra loro proporzionali. Ciò è conseguenza del 
teorema seguente. 
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Teorema 250 Le soluzioni dell’equazione di Bessel di ordine n che sono li- 
mitate per x + 0+ sono tutte e sole î multipli della funzione 


In(0) = LT (AV ] 


Le funzioni In(x) sono di classe C®(R) e inoltre: 


Jg(0)=1 sen=0 
I A (0 


La dimostrazione si trova nel paragrafo 3.4.6. 
E’ immediata conseguenza di questo: 


Corollario 251 Se g(x) e W(x) sono autofunzioni di B,, col medesimo auto- 
valore, allora yo(x; d) ed yo(x;%) sono tra loro proporzionali. 


E’ così visto che lo studio degli autovalori ed autofunzioni dell’operatore 
B,, si riduce allo studio degli zeri della funzione .J, (x). 

La funzione /J,(x) si chiama FUNZIONE DI BESSEL di ordine n (e di “prima 
specie”. Le funzioni di Bessel “di seconda specie”, che non tratteremo, sono 
particolari soluzioni illimitate dell'equazione di Bessel. Va notato però che 
esse verificano lim sup,_,o v*|y(x)| = +00 e quindi non possono usarsi per 
giustificare i calcoli che conducono alla (3.45)). 

Per quello che sappiamo fino ad ora, l'operatore B,, potrebbe non avere 
autovalori, od averne un numero finito. Mostriamo invece l’esistenza di una 
successione di autovalori mostrando l’esistenza di una successione di zeri di 
ciascuna delle funzioni di Bessel. Premettiamo un’osservazione. Sia y(x) una 
qualsiasi soluzione dell’equazione di Bessel di ordine n e sia 


Ì = da x 
u(2)= vey(2) ossia” y(0) = Vr: (c). 


E’ chiaro che y(x) ed u(x) hanno i medesimi zeri positivi. E?: 
1 
vVa= -31 ua) +x 24 (£) 
3 


y'(7) = e Pula) _ au (x) + au" (x) i 


Sostituendo nell’equazione di Bessel si vede che u(x) soddisfa l'equazione 


u'+q(a)u=0, va) = |! - : | . (3.48) 


Mostriamo: 
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Teorema 252 Ogni soluzione u(x) di (3.48), e quindi ogni soluzione y(x) 
di (3.47), ha una successione (cx) di zeri, cy + +00. 


Dim. Essendo u(x) soluzione di un’equazione differenziale del secondo ordine 
di cui x = 0 è l’unico punto “singolare”, gli zeri di u(x) o sono in numero 
finito, o sono un insieme infinito. Se l’insieme degli zeri è infinito, esso può 
essere superiormente illimitato e eventualmente avere 0 come unico punto di 
accumulazione. L’asserto del teorema richiede solamente di mostrare l’esisten- 
za di una successione divergente di zeri (mostreremo alla fine di questa parte 
la ragione per cui anche le soluzioni dell’equazione di Bessel che sono illimitate 
per x + 0 non hanno zeri che si accumulano a zero). La proprietà cruciale che 
usiamo per questo è 


g(x) > 5 per x sufficientemente grande. 


Sia xo tale che g(x) > 1/2 per x > xo. 

Notiamo che una soluzione non nulla di (3.48) cambia segno in ciascuno dei 
suoi zeri c > 0. Infatti, se si annullasse senza cambiare segno dovrebbe essere 
u(c) = 0 e anche u'(c) = 0; dunque, per il Teorema di Cauchy sulle equazioni 
differenziali ordinarie, si avrebbe u(x) = 0 per ogni x. 

Supponiamo per assurdo che sia u(x) una soluzione non nulla che non 
cambia segno per x sufficientemente grande, diciamo per x > xo. Per fissare 
le idee sia u(x) > 0 per x > xo. Allora, per x > xo, si ha u”(x) < 0 e quindi 
u'(x) decresce. Vogliamo provare che da qui segue la contraddizione seguente: 
la funzione u(x) prende valori negativi. Per questo, introduciamo la funzione 


Questa funzione è ben definita per x > xo perchè abbiamo supposto che u(x) 
non si annulli. Si vede immediatamente che verifica 


v'(2) = -—g(2) - v°(2) < —g(a). 


Dunque, 
ti 1 
(a) <u(co) — | a(s)ds < u(xo) — gl — xo) + — 0 per rx + +00. 
co 
Dunque, v(x) è negativa per x abbastanza grande, diciamo per x > x1, perché 
si è supposta la positività di u(x). E quindi (x) < 0 per x > x1; e ricordiamo 
che u’(x) decresce. 
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Dunque si trova la contraddizione 


u(a) = u2e)+ f u'(s) ds < u(2r1)+(2-221)u'(221) + — 00 per x + +00. 


2x1 


Ciò prova che la u(x) deve annullarsi in un punto to > xo e quindi prendere 
valori negativi a destra di o. 

Un argomento analogo al precedente mostra però che non può rimanere 
permanentemente negativa; ossia che To non è l’ultimo degli zeri di (x). 1 


Si osservi che il teorema precedente si applica a ciascuna soluzione dell’e- 
quazione di Bessel; anche alle soluzioni che non sono regolari per x + 0+. Le 
funzioni J,(x) essendo analitiche in x = 0 non hanno una successione di zeri 
che tende a zero. Ciò vale anche per le soluzioni che non sono regolari in 0, 
anche se la dimostrazione precedente non permette di dedurlo. 

Quindi 


Corollario 253 Esiste una successione (Ax, dr) di autovalori e autofunzioni 
dell’operatore B,, con Ax reale e dx(x) a valori reali. Inoltre, dx è ortogonale 
a è, nello spazio L?(0,1;p), p(a)=x, sek#r. 


Le funzioni @x(r) sono date da 
dle) = dal6ge) essendo (cx) la successione degli zeri di J, (x). 


Si noti che le funzioni @x(7) così costruite non hanno norma unitaria in X = 
L?(0, 1; 0), p(x) = x; essendo però ortogonali due a due, ogni f € X apparte- 
nente allo spazio lineare che esse generano potrà scriversi nella forma 


1 


= TERTEACA Pr) (3.49) 


+00 +00 
ei A 
k=0 k=0 


(norma e prodotto interno essendo quelli di X). 
Serie di questo tipo si chiamano SERIE DI FOURIER-BESSEL. 
E’ importante conoscere il seguente risultato, che non proviamo: 


Teorema 254 Le autofunzioni di B,, sono un sistema completo in L?(0, 1; p), 
con p(x) = x; e quindi ogni funzione f(x) in tale spazio ammette uno sviluppo 
in serie di Fourier-Bessel. 


Da questo risultato segue l’importanza di conoscere le funzioni di Bessel 
ed i loro zeri, che sono tabulati con grande precisione. 
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Osservazione 255 Vale la pena di notare che anche gli sviluppi di Fourier 
di soli seni, o di soli coseni, si possono ottenere mediante una via analoga a 
quella seguita per gli sviluppi di Fourier-Bessel. Sia infatti f(x) una funzione 
a quadrato integrabile su (0,1). Come è noto, estendendola in modo dispari 
all’intervallo (—1,1), si prova che essa è somma della serie di Fourier di soli 
seni 


+00 +00 
f(x)=) fasinkma =) faF(cua) 
k=1 k=0 
ove F(x) = sin x risolve 
P'+F=0,  F(0)=0 


e inumeri cy = kr sono gli zeri non negativi di F(x). Il primo di essi è nullo 
e ciò mostra che il primo termine della serie è nullo. i 


3.4.5 Ulteriori proprietà delle funzioni di Bessel 


Le funzioni di Bessel, e gli sviluppi di Fourier-Bessel, si incontrano nello studio 
dei fenomeni oscillatori, come le funzioni e°** e gli sviluppi di Fourier usuali; 
ma le funzioni e gli sviluppi di Fourier si incontrano per esempio nello studio 
delle vibrazioni di un filo mentre gli sviluppi di Fourier-Bessel si incontrano 
nello studio delle vibrazioni di una membrana. Visto che la membrana di 
un altoparlante riproduce con buona fedeltà il suono di un violino, possiamo 
chiederci quali similitudini ci siano tra le funzioni trigonometriche e le funzioni 
di Bessel. Una similitudine si è già vista: le funzioni di Bessel hanno infiniti zeri 
e inoltre sviluppo in serie di Fourier e di Fourier-Bessel hanno una struttura 
simile, si veda l’osservazione 255. Valgono inoltre le uguaglianze seguenti, che 
si ricavano immediatamente dalle serie che rappresentano le funzioni Jn(%): 


d n -n 
= [e dale)] = 1 "Ins (€) 
d 
= eta (e) | Se 
In particolare, se n = 0, si trova 
d d 
—J(a)=-JI(), —xJ(a)= Jo), 
dx da 


relazioni che “sostituiscono” quelle tra le derivate di sin x e cosa. Una diffe- 
renza importante è però questa: 
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Teorema 256 Per ogni n esiste una costante Mn tale che 


1 
da Masi 
Io(0)] < Mn 
Dim. ricordando l’equazione (3.48), basta provare che la funzione u(x) rimane 
limitata. 

Come si è detto, per x > xo è g(x) > 1/2. Moltiplichiamo per u'(x) i due 
membri di (3.48). Si trova 


1 1 
SA - Lala) | (3.50) 


call si de) < 1° 


Integrando i due membri si trova 


come volevamo. I 


Osservazione 257 Si noti che la dimostrazione precedente non usa la li- 
mitatezza per x + 0 della soluzione e quindi vale per per ogni soluzione 
dell’equazione di Bessel; anche per quelle illimitate per x + 0+. i 


Infine, enunciamo senza dimostrazione il seguente risultato, che lega in modo 
più preciso le funzioni di Bessel con quelle trigonometriche: per ogni n esiste 
una funzione limitata r,(x) tale che 


3.4.6 Le soluzioni dell’equazione di Bessel 


E’ immediato verificare che la serie di potenze proposta per J,(x) ha raggio di 
convergenza +00 e quindi può essere derivata termine a termine. Sostituendola 
nell'equazione di Bessel, si vede facilmente che J,(x) la risolve. E’ però più 
interessante cercare di ricavarla. Semplifica lievemente i calcoli lavorare con 
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l'equazione (3.48). Ricerchiamo quindi una soluzione non identicamente nulla 
di tale equazione della forma 


+00 
ulm)= Diga 
r=0 


con m ed i coefficienti u, da determinare. Imporremo la condizione m > 0 
perché ricerchiamo soluzioni dell'equazione di Bessel che rimangono limitate 
perr +0. 
E°: 
Ax2u(x) = Mida 
Axa) = 4m(m—-1)uor" + 4m(m + 1)uxa®1! 
+Yt9 dr + m)(r + m - 1)upatt 
(1-4n2)u(x) = (1- 4n?)uox" + (1— 4n?)uxa®1! 
+Yo>(1- 4n?)u att. 


Sostituendo nell’equazione, si trova una serie che si vuole essere nulla; ossia si 
vuole che i suoi coefficienti siano tutti nulli. Devono quindi valere le condizioni 


[Am(m-1)+1-4n°]uo=0 
[Am(m+1)+1-4n°]u =0 
4U,-9 


Wo Atm) tm 1) +1-4n2° 


Dunque, il valore di uo determina gli ug mentre il valore di uj determina i 
coefficienti u9x41. Se uo = u] = 0 si trova la soluzione identicamente nulla, 
caso che non ci interessa. Quindi esaminiamo separatamente il caso uo # 0 ed 
u = 0 dal caso up = 0 ed u # 0. 

Se u = 0 e up = 1 allora m deve verificare 


1 
4m?— 4m+(1-4n°)=0 e quindi m=stet, 


(la soluzione m = —n + 1/2 si esclude perchè si è chiesto m > 0). 
In questo modo gli addendi della serie con r = 2% vengono ad essere 


Ugg R+9+1/2 | 
Mir UR 
E 4(2k+n+1/2)(2k+n-1/2)+1- 4n? 
— Mak? (3.51) 


 4k(k+n)" 
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Se invece si decide di lavorare con uo = 0 ed uj = 1 allora 


1 
maent_.-. 
2 


Questo caso quindi non va considerato se n = 0 perché conduce ad m < 0. Si 
può considerare se n > 1. In tal caso gli addendi della serie con r = 2k + 1 
vengono ad essere 


2k+n+1/2 U_1 
7 


U2R41® Uk+1 3 — 4(2k+n+1/2)(2k+n—1/2)+1-4n?° 


Si vede quindi che i due casi apparentemente diversi conducono alla medesima 
soluzione. 
Consideriamo quindi il caso vu = 0, uo = 1 ossia il caso (3.51). Si vede che 


per k=l1sihau2=—-1/4(n+1) 
per k=2 si hau4=+1/[4-4-2(n+2)(n+1)] 
e in generale ug = (-1)*(n- 1)!/[AFEI(n+k)!]. 


u(a) = 2"[(n-1)] aL (£ Pl 


Dividendo per 2"[(n — 1)!]v si trova la funzione Jn(x). 

L’equazione di Bessel, come l’equazione per u(x), è un’equazione differen- 
ziale del secondo ordine e quindi ammette una seconda soluzione, linearmente 
indipendente dalla J,(x). Ovviamente, questa si ottiene dividendo per Vr una 
seconda soluzione della (3.50), linearmente indipendente dalla soluzione u(x) 
appena trovata. Sembrerebbe naturale ricercare questa soluzione scegliendo 
per m il valore negativo che abbiamo scartato, m = —n + 1/2 e quindi ripe- 
tendo i calcoli precedenti. E’ facile vedere che in questo modo non si trova 
una soluzione dell’equazione perché la relazione di ricorrenza che permette di 
costruire uo, noto Uox-2 ha denominatore che si annulla per certi valori di k. 
Invece, nota la soluzione u(x) di (3.50), ricerchiamo una seconda soluzione di 
forma 


Dunque, 


Sostituendo nell’equazione si vede che la funzione v(x) deve soddisfare 


u(c)v(a) = —2u'(a)v' (2). 


Questa è un’equazione differenziale lineare del primo ordine per l’incognita 


w(x) = (x). Quindi 
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Questa funzione non è limitata per x + 0+ quando n > 0. Integrandola per 
esempio su un intervallo a cavallo di 1 si trova una funzione v(x), definita per 
x > 0, anch'essa illimitata per x + 0+ quando n > 0 perché l'integrale impro- 
prio di 1/u?(x) non converge su un intervallo che ha 0 come estremo sinistro. 
Infatti, la u(x) ha uno zero, per x = 0, di ordine m = n + 1/2. Moltiplicando 
l'integrale per u(x) e quindi dividendo per x si ottiene una seconda soluzione 
dell’equazione di Bessel di ordine n, linearmente indipendente dalla .J,(x) e si 
noti che questa è illimitata per x + 0+ anche quando n = 0, e priva di zeri in 
un intorno di 0. 
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3.5. Il duale di uno spazio di Hilbert 


Il paragrafo 2.7 riporta un elenco di spazi di Banach e ne rappresenta in 
modo “concreto” i duali. Può essere opportuno, ma non è indispensabi- 


le, conoscere queste rappresentazioni per la lettura di questo paragrafo. 


Abbiamo già notato che, per ogni £ fissato, il funzionale lineare 
h-+ (h,k) 
è continuo grazie alla disuguaglianza di Schwarz 
[(h,k)| < MII] - con M=]kll. 


Dunque la norma di questo funzionale non supera ||K|]| e în realtà è uguale a 


||K]| come si vede scegliendo 
k 


h= i. 
ET] 


Così come in dimensione finita, si mostra che questi funzionali esauriscono 
tutto il duale di H, ossia che H è un modello per il suo duale. Più precisamente 
vale: 


Teorema 258 (di RIESZ) Sia $ un funzionale lineare e continuo su H. Esi- 
ste un unico xy € H tale che 


O(h) = (h,x3) Vh e H. (3.02) 
La corrispondenza che a è fa corrispondere xy è antilineare e inoltre 


IC 


H* 7 colla 


Dim. Si è appena detto che la trasformazione h + (Ah, y) è lineare e continua 
su H, per ogni fissato y € H. Ossia, almeno alcuni elementi del duale di H 
possono rappresentarsi come 


$(h) = (h,y). 
Mostriamo che questa rappresentazione, se esiste, è unica. Infatti sia 


b(h)=(h,y)=(h,x) VheH. 
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Sottraendo, si trova (h,x — y) = 0 per ogni A € H e quindi x — y L H, ossia 
gr-y=0. 

Proviamo ora che ogni elemento $ di H* si rappresenta come in (3.52). 

Se @= 0 allora xy = 0. Se $ # 0, 


ker d@ # H 


e la continuità di )@ mostra che ker @ è un s.spazio chiuso di H, diverso da H 
stesso. Dunque esiste 2 # 0, 2 L ker g. Non è restrittivo assumere 


31. 


Si rappresenti ogni h € H nella forma? 


P(2) P(2) 
Essendo dh) 
(1-50) E ker @, z € [ker dg] 
si ha > 
(N, BTE)a1) = (TA) — 60M) 
Dunque, i 
ta 00): 


Ciò prova che ogni $@ € H* si rappresenta come in (3.52) 
E’ immediato verificare che la trasformazione $ + 4, definita su H*, è 
antilineare, usando l’unicità della rappresentazione. Infatti, 


(ag + BW)(h) = (h, Cag+84) è 
(ad +84)(h) = ag(h) + 84(h) = a(h, 9) + 8(h,xy) = (h,axg+Bxy). 


L’unicità della rappresentazione implica 
Tad+Bw F AI + Bay . 


Inoltre, si è notato che la norma della trasformazione h + (4, xy) è uguale 
a |[cgll. a 


®questa rappresentazione mostra che H = (ker@) © span{z}, fatto già notato nel 
Teorema 82. 
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Osservazione 259 E’ importante notare che nella dimostrazione preceden- 
te il funzionale continuo @ potrebbe anche avere soltanto dominio denso in 
X. Anche in tal caso l'elemento xy può costruirsi, e il funzionale h_ + 
(h,xy) è l’estensione per continuità di è ad H. Useremo quest’osservazione al 
teorema 264. 

Notiamo inoltre che con le notazioni del paragrafo 2.9, la (3.52) si scrive 


P(h) = (0, h) = (h, xs). 1 


3.6 L’operatore aggiunto 


In questa parte servono alcune nozioni del paragrafo 2.8. Ricordiamo 
che il grafico di un operatore A da H in K (generici spazi di Banach, 
ma in questa parte useremo spazi di Hilbert) è l’insieme 


G(A)={(h, Ah), he dom A} CHxK. 


Operatori che hanno grafico chiuso si dicono OPERATORI CHIUSI. Use- 
remo le seguenti proprietà: 1) ogni operatore lineare continuo definito 
su un s.spazio chiuso è chiuso. 2) un operatore lineare continuo e chiuso 
è definito su un s.spazio chiuso. 3) Esistono operatori lineari continui 
definiti su tutto lo spazio la cui immagine non è chiusa. 4) se A 
esiste allora A è chiuso se e solo se A! è chiuso; 5) se A! € L(K, H) 
allora A è chiuso. 6) un operatore chiuso con dominio uguale a tutto 
lo spazio è continuo. 


Siano H e K due spazi di Hilbert e sia A un operatore lineare da H in K 
anche NON continuo, ma con dominio denso in H. Associamogli un opera- 
tore lineare da K in H che chiameremo OPERATORE AGGIUNTO. L’operatore 
aggiunto di A si indica col simbolo A*. 

Dobbiamo definire prima di tutto il dominio di A*. Per definizione, 


dom A* = {k€ K|3z € H per cui (Ah, k)r = (h,2)u}. 


Dunque, k € domA* se e solo se h+ (Ah, k) ha estensione continua ad H . 
Vale: 


Teorema 260 L'elemento z, se esiste, è unico. 
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Dim. Ne esistano due, 2 e G. Per ogni h € dom A vale 


e quindi 
Quest’uguaglianza vale per ogni h € domA, che è denso in H. ciò implica che 
Ces 1 
E° quindi lecito definire 
Ak=s. 


E’ immediato verificare che l'operatore A*, da K in H, è lineare. 
Vediamo un’interpretazione geometrica di questa definizione. Ricordiamo 
che 


kedomA* «> (Ah,k)g-(h,z)g=0 Vh € domA, (3.53) 
e in talcaso 2= A*k. ° 
Queste proprietà si scrivono 

((h, Ah), (-2,k))txgk=0 V(h, Ah) € G(A). 


Dunque & € domA* e 2 = A*% se e solo se (-2,k) € [G(A)]}}. Ciò prova 
l'uguaglianza (3.54a) del prossimo teorema: 


Teorema 261 Valgono le uguaglianze seguenti: 


[G(A)] = {(-A*k,k), k € domA*}.. (3.54a) 
[G(A*)]! = cl {(- Ah, h), h € domA}. (3.54b) 


Dim. Rimane da provare la (3.54b). La (3.53) mostra che 


[G(A”)]} 3 {(-Ah, kh), h € domA4} 
e quindi anche [G(A*)]} 3 cl {(-Ah,h), h € domA}. 


Mostriamo che in realtà i due s.spazio sono uguali. Altrimenti esiste (ko, 20) 7 
(0,0) tale che 


(ko, 20) € [G(A)]E N {(- Ah, h), h € domA}}. 
La condizione (ko; zo) € {(- Ah, A), h € domA}: si scrive 


(Ko, Ah)x = (zo, h)H e quindi ko € domA* e zo = A*ko 
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ossia (ko, zo) € G(A*). Quindi si hanno le due inclusioni 


(ko, zo) € [G(A*)]N[G(A*)]} così che (ko, z0) = (0,0). 
Ciò prova l’uguaglianza in (3.54b). 


Notiamo che 


{(-Ah,h), h € domA} è chiuso se e solo se 
{(h, Ah), h € domA} è chiuso. 


Questa osservazione e la (3.54b) danno: 
Corollario 262 Se A: H+ K ha dominio denso ed è chiuso allora 
[G(A*)]} = {(- Ah, h), h € domA}. 


Usiamo ora nuovamente il fatto che l’insieme ortogonale di un qualsiasi 
insieme è chiuso. La (3.54a) dice che {(-A*k,K), k € domA*} è chiuso e 
quindi anche 


G(A*) = {(K, A*k), k € domA*} è chiuso 
ossia: 


Teorema 263 Sia A: H+ K un operatore lineare con dominio denso in H. 
L'operatore A* è chiuso. 


Sottolineiamo che A* è chiuso anche se A non è chiuso. 
Studiamo ora le proprietà degli operatori aggiunti considerando prima di 
tutto gli aggiunti degli operatori continui. 


3.6.1 L’aggiunto di un operatore continuo 
Notiamo prima di tutto: 


Teorema 264 Se A è lineare e continuo da H in K, con dominio denso in 
H, allora il suo aggiunto ha dominio uguale a K. 


Dim. Infatti, il funzionale 

h- (Ah, k) 
è continuo per ogni & e quindi, per il teorema di Riesz e l'osservazione 259, si 
rappresenta nella forma (A, z). 


Vale: 
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Lemma 265 Sta A lineare e continuo da H in K, con dominio denso in H. 
Allora, A* € L(K,H) e [|A*|lc&,a) < |[All. 

Dim. Si è già notato che A* è definito su XK. Dalla disuguaglianza di Schwarz, 


|A*k]| = sup (4, A*#) = sup (Ah,k) < sup ||AA]|- {|| = All: ||F]. 


Ilall=1 la]|=1 la|l=1 
Dunque, A* è un operatore limitato e 
A" <A]. a 


Dato che domA* = K possiamo calcolare A* = (A*)*. Dal lemma prece- 
dente, || A**]| < ||A*||. Proviamo ora: 


Teorema 266 Sia A lineare e continuo da H in K, con dominio denso în H. 
L'operatore A** è l’estensione continua di A ad H e quindi, in particolare, 


AI = 1A". 


Dim. Si sa già che A* è definito su H. Proviamo che estende A. Per questo 
consideriamo il funzionale 


k > (A*k,h)x. 


Per definizione, se h € dom A, questo è uguale a 


e quindi h € dom A*, con A*h = Ah, ossia A* estende A. 
Di conseguenza vale anche || A*|]| < ||A|| < [|A**|| < ||A*]| e quindi ||A|| = 
A*]]. a 


Osservazione 267 Il Teorema 264 ha come conseguenza immediata la conti- 
nuità dell’operatore aggiunto perché un operatore chiuso definito su uno spazio 
di Banach è continuo per il Teorema 106. La dimostrazione che abbiamo data 
qui è elementare, nel senso che non dipende dal Teorema di Baire, ed inoltre 
identifica ||A*||. n 


Notiamo ora che se A € £(H, K) (e quindi con dominio H) vale 
(Ah,k)kr=(h,A*k)g  vVheH,keK. 


Usando questa uguaglianza è facile verificare che valgono le seguenti regole di 
calcolo: 
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Teorema 268 Sia A € L(H, K). Vale: 
(aA)* = aA*; (A+B)* = A* + B*. 
Se A! esiste allora esiste anche (A*)? e vale 
(A) = (49). (3.55) 
Sia Be L(H,K)e Ae L(K,W). Si ha: 
(AB) = B'A°. 


Una forma più generale della (3.55) sarà provata nel Teorema 283. Le altre 
proprietà sono ovvie. 


3.6.2 Il caso generale degli operatori illimitati 


I risultati di questo paragrafo sono alla base di pressoché tutti i risultati 
seguenti. La lettura di questo paragrafo è delicata e si può omettere 


in una prima fase dello studio. Il Lemma 285 e il Teorema 286 del 
paragrafo 3.6.3 sommarizzano i risultati cruciali nella forma che verrà 
usata in seguito. 


Quanto si è visto al paragrafo 3.6.1 ci dice che l'operatore aggiunto A* di 
A: H+ K è continuo se e solo se A è continuo, e in tal caso domA* = K 
anche se il dominio di A è solamente denso in H. Dunque se un operatore 
è illimitato anche il suo aggiunto è illimitato e per questa ragione lo studio 
degli operatori aggiunti è alquanto delicato. Però, ogni operatore aggiunto è 
chiuso e quindi aiutano le considerazioni geometriche che hanno condotto ai 
teoremi 261 e 263. Per questa ragione premettiamo alcune considerazioni sugli 
operatori chiusi. 


3.6.2.1 Premesse sugli operatori chiusi 


I risultati che presentiamo in questo paragrafo valgono per operatori tra ge- 
nerici spazi di Banach che indicheremo con i simboli H e K perché li useremo 
quando gli spazi sono di Hilbert. 
Gli operatori lineari che si incontrano in questo paragrafo non hanno do- 
minio denso. Quando questa ipotesi serve, essa è esplicitamente richiesta. 
Prima di tutto notiamo che un operatore potrebbe non essere chiuso perché 
gli viene assegnato un dominio troppo piccolo. Per esempio l’operatore identità 
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(con dominio tutto lo spazio) è ovviamente chiuso ma se ne viene considerata 
la restrizione ad un sottospazio denso ma non chiuso l’operatore che si ottiene 
non è chiuso: è un operatore che ammette un’estensione chiusa. 

Un operatore lineare che ammette una estensione che è un operatore chiuso 
si chiama CHIUDIBILE. 

A questo proposito valgono i risultati seguenti, di ovvia dimostrazione: 


Teorema 269 Le proprietà seguenti valgono se H e K sono spazi di Banach; 
quindi in particolare anche se sono spazi di Hilbert: 


1. un sottoinsieme G di H x K è grafico di un operatore lineare se e solo 
se è un s.spazio di H x K che non contiene elementi (0,k) con k #0; 


2. Se Ao estende A allora G(Ao) 2 G(A). In particolare, se Ao è estensione 
chiusa di A allora 


G(Ao) 2 cl [G(A)]; 


3. Un operatore lineare A da H in K ammette estensioni chiuse se e solo 
se clG(A) è grafico di un operatore, ossia se non contiene elementi della 
forma (0,k) con k # 0. In tal caso l’operatore il cui grafico è cD1G(A) è 
la estensione chiusa di A che ha il minimo grafico!®. Essa si chiama la 
MINIMA ESTENSIONE CHIUSA DI A. 


4. la minima estensione chiusa A di Ag può costruirsi in questo modo: 
si considerano le successioni ((hn, Aohn)) che sono convergenti in H x 
K. Allora, domA è il s.spazio di H i cui elementi sono i limiti delle 


successioni (hn) € 
A (lim h,) = lim Ahp. 


Elenchiamo esplicitamente due conseguenze importanti. 
Combinando le proprietà 1 e 3 si trova: 


Corollario 270 La minima estensione chiusa di un operatore lineare e chiu- 
dibile è essa stessa un operatore lineare. 


La proprietà 4 del Teorema 269 in particolare mostra che il dominio della 
minima estensione chiusa di A è contenuto in cldomA. Ciò prova la prima 
affermazione del corollario seguente: 


Corollario 271 Sia A: H+ K è chiudibile e sia A la sua minima estensione 
chiusa. si ha: 


10 minimo nel senso dell'ordine parziale dato dall’inclusione di insiemi. 
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1. Il dominio della minima estensione chiusa A è denso in H se e solo se 
domA è denso în H. 


2. se A è invertibile anche A è invertibile e A7! è la minima estensione 
chiusa di A. 


Dim. Rimane da provare l’asserto 2. L’invertibilità di A è ovvia perché se 
Aho = 0 si ha anche Ah = 0 e quindi ho = 0. 

Essendo A la minima estensione chiusa di A, G(A) = clG(A). D'altra 
parte 


G(A) = {(Ah,h), he domA}, =—G(A)={(Ah,h), h € domA} 


e quindi 
G(AU) = lG(A7). 1 


E’ ovvio che le estensioni chiuse di un operatore non sono necessariamen- 
te uniche: certamente non lo sono quando l’operatore è continuo ma il suo 
dominio non è denso. Mostriamo un fatto importante: le estensioni chiuse, 
se esistono, non sono uniche nemmeno se il dominio è denso, ma diverso da 
tutto lo spazio. Premettiamo un lemma: 


Lemma 272 Sia H uno spazio di Banach e sia Xo un suo s.spazio chiuso. 
Per ogni € € H, il sottospazio 


span{Xo,é}={x+af, x EX, a EC} 
è chiuso. 
Dim. L’asserto è ovvio se £ € Xo perché in tal caso span{Xo, é} = Xo. 
Altrimenti, consideriamo una successione (x, + ané) con rn E Xo e an € C. 
Se questa successione non converge niente dobbiamo fare. Se invece converge, 
dobbiamo provare che il suo limite appartiene a span {Xo, é}. Esista quindi 

y= lim(xn + ant). 

Consideriamo due casi: 
caso {a,} limitata in questo caso passando ad una s.successione possiamo 


supporre a, + ao così che anche x, + ro ed y = ro+aoé € span { Xo, É}, 
come si voleva. 
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caso {a,} illimitata In questo caso passando ad una s.successione si può 
supporre |a,| + +00. 


Indichiamo yn = %n + ané. La successione (Yn) è limitata perché è 
convergente e quindi lim yn/@n = 0. Dunque, 

Tn Yn 

mole se 

On n 
e quindi £ è limite di una successione in Xy, che è chiuso. Dunque £ € Xo 
e span {Xo, é} = Xo, chiuso. E 


Proviamo ora: 


Teorema 273 Questo risultato vale se H e K sono spazi di Banach e quindi 
in particolare anche se sono spazi di Hilbert. Sia Ao un operatore chiuso da H 
in K il cui dominio non è uguale ad H. Esso ammette estensioni chiuse con 
dominio strettamente più grande. 


Dim. Si scelga un qualunque hoy é dom Ag ed un qualunque ko € K. Definiamo 
domA={h+aho, hE domAy, a € C} A(h+aho) = Aoh + ako . 


Notiamo che la definizione è ben data perché A + aho = hi + Bho con h ed hi 
in domAy implica h = hj ed a = £ perché ho € domAc. 

L’operatore A è lineare, estende Aq ed ha dominio strettamente più grande 
di quello di Ao. Il suo grafico è 


G(A) = {(h+ ho, Ach+ ako) hE dom Ap a € C} 
= {(h, Aoh)+a(ho, ko) hE dom Ag a € C} 
= G(Ao) + {o(ho, ko) a € C} = span {G(Ao), (o, Ko)} 


chiuso per il Lemma 272. 1 


Sì noti che l’asserto del Teorema 273 vale anche se l’operatore ha dominio 
denso. 

In particolare, il Teorema 273 mostra che un operatore chiudibile con do- 
minio diverso da tutto lo spazio ha infinite estensioni chiuse e che ? grafico di 
ogni estensione chiusa di Ag contiene cl G(Ao). Dunque, come già notato nel 
Teorema 269: 


Teorema 274 La minima estensione chiusa di un operatore chiudibile Ao è 
quella in cui grafico è cl G(Ao). 
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3.6.2.2 Aggiunti di operatori illimitati 


Torniamo ora a considerare operatori lineari che operano tra spazi di Hilbert. 

Sia A: HH K un operatore lineare con dominio denso in H così che esiste 
l'operatore A*. Ricordiamno, dal Teorema 263, che A* è chiuso. Però potrebbe 
accadere che il dominio di A* sia “molto piccolo” e in tal caso A* dà poche 
informazioni. Vediamo un esempio che è un caso specifico di una proprietà 
generale che vedremo al Corollario 278. 


Esempio 275 In quest’esempio conviene distinguere gli elementi [x] di L2(0, 1), 
che sono classi di equivalenza, dal rappresentante x della classe. 
Sia H= L?(0,1)esia 


dom A = {[x] € L?(0,1) con rappresentante continuo} . 


Sia x il rappresentante continuo di [x] € dom A. Definiamo 


Ossia, A è un funzionale lineare con dominio denso. Se & € C è nel dominio 
di A*, esiste [2] € L?(0,1) per cui 


1 
kh(0) = J z(s)h(s) ds Vh € L*(0,1). 

0 
Ciò può solo aversi se & = 0 (e allora anche 2 = 0); ossia, dom A* = {0}. 1 


Dunque l’operatore A* può avere dominio “piccolo”. Consideriamo invece 
il caso in cui A* ha dominio denso in K. Allora si può definire A**. Vale: 


Teorema 276 Se domA* è denso in K allora l’operatore A è chiudibile ed 
A** è la minima estensione chiusa di A. 


Dim. Scriviamo la (3.54b) con A* al posto di A e quindi A* al posto di A*. 
[G(A*)]}} = cl{(-A*k, k), k e domA*} = [G(A)}}. 


La seconda uguaglianza è la (3.54a). 
Passando agli ortogonali si ha 


G(4”)= [6 (4)]?] = [GAY] = daga. 


Dunque la chiusura del grafico di A è un grafico, ossia A è chiudibile, e la sua 
minima estensione chiusa è proprio A**. 
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Osservazione 277 Si noti quindi che se A* è continuo con dominio denso 
anche A è continuo; e ciò spiega perché nel caso dell'esempio 275 il dominio 
dell’aggiunto deve essere 0: se il dominio fosse R l’operatore A* sarebbe con- 
tinuo e si potrebbe definire A**, estensione continua di A, che invece non è 
continuo. I 


Quest’argomento si può ripetere per ogni funzionale lineare: 


Corollario 278 L’aggiunto di un funzionale lineare non continuo ha dominio 
uguale a 0. 


Notiamo: 


Teorema 279 Sia Ao: H+ K un operatore chiudibile con dominio denso e 
sia A la sua minima estensione chiusa. Si ha: 


Asd: 
Dim. Si ha: 


[c1{(- Ah, h) h e domA}}} = [{(-Ah, h) h e domA}]} 
= K{(-Aoh,h) h e domAg}]} 


La (3.54b) mostra che A* ed Aj hanno il medesimo grafico e quindi Aj = A*. 1 


E ora proviamo: 


Teorema 280 Se A è chiuso con dominio denso anche A* è chiuso con do- 
minio denso; e quindi A* può definirsi, ed è uguale ad A. 


Dim. In questa dimostrazione useremo l’uguaglianza: 
[G(A*)]}! = {(-Ah,h), h € domA} 


che vale perché l'operatore A è chiuso (si veda il Corollario 262). 
Sia k € K ortogonale a dom A*. In tal caso, 


(k,0) e [G(A*)]] = {((-Ah, h), h € domA} 


e quindi £ = 0. Dunque, dom A* è denso in K. 4 


I risultati appena visti mostrano che la classe degli peratori chiusi è la 
classe “naturale” in cui studiare l'operatore aggiunto. 
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3.6.2.3 Regole di calcolo per gli operatori aggiunti 


Presentiamo ora alcune regole di calcolo per gli operatori aggiunti. Le dimo- 
strazioni delle proprietà elencate nel Teorema 281 sono facili e sono posposte 
nel paragrafo 3.6.6 ma si consiglia di svolgerle per esercizio. 


Teorema 281 Siano A e B operatori lineari operanti tra gli spazi che spe- 
cificheremo e ambedue con dominio denso così che i loro aggiunti A* e B* 
esistono. Sì ha: 


a) L'operatore A opera da H in K eda € C. Si ha: 
(a A)* = @A*. 
b) Gli operatori A e B operano da H in K. Supponiamo che dom (A + B) 


sia denso in H così che (A+ B)* esiste. Se k € (dom A*) N (dom B*) 
allora k € dom(A+ B)* e 


(A+ BY'k = A*k+ B*k; 


Ossia, (A + B)* estende A* + B*. In particolare, se î due operatori A e 
B sono continui, (A+ B)* = A* + B*. 


c) Sia B da H in K e A operi da K inW. Ricordiamo che, per la defini- 
zione di operatore composto, dom(AB) = {h € domB : Bh € domA}. 
Supponiamo che domAB sia denso in H così che (AB)* esiste. Allora 


Allora, 
(AB)* estende B* A*. 


Se A € L(K,W) e B € L(H, K) allora (AB)* = B* A*. 


I risultati seguenti, relativi agli inversi, sono particolarmente importanti e 
saranno richiamati al paragrafo 3.6.3. 


Teorema 282 Sia A: H+ K con dominio denso. Si ha: 
Ak=0 «— kefimA]. 
Dim. Infatti, ko L G(A) significa 
0= (ko, Ah)K Vh € dom A. 


Ciò equivale a ko € dom A* e A*ko = 0. 1 
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Teorema 283 Sia A lineare da H în K con dominio denso e supponiamo che: 
1) ker A= 0; 2)im A denso in K. Allora A* ammette inverso e vale 


(AT (A. (3.56) 
Dim. Ricordiamo che G(A7!) = {(Ah,h), h € domA}. Dunque, la (3.54b) si 


scrive 


[G(A)]}} = a G(-A). (3.57a) 


La (3.54a) è 
[G(A)]] = {(- A*k, k), k € domA*} (3.57b) 


e se accade che l’insieme a destra è grafico di un operatore allora — A* è inver- 
tibile e [G(A)]} = G(-(A4*)-1). Per vedere che {(-A*k,k), £ € domA*} è un 
grafico proviamo: 
(0, ko) e {(-A*k,k), k e domA4*} = [G(A)]} >> ko=0. 
Infatti, (0, ko) L G(A) significa 
0= (0, h)H la (ko; Ah)K = (ko; Ah)K 
e ciò implica ko = 0 perché l’immagine di A è densa in K. 


Dunque —A* e quindi anche A* sono invertibili e si hanno ambedue le 
uguaglianze seguenti: 


[G(A*)]! = dG(-A), (3.582) 
[G(A)}} = G((A5)). (3.58b) 


L'operatore — A7!, che opera da XK in H, ha le medesime proprietà di A e 
quindi queste uguaglianze valgono ambedue anche per — A}. In particolare, 
la (3.58b) scritta per - A! è 


[GAD] = G(((47))) ossia adG(-A7) = [G((A)Y))]. 
Usando la (3.58a) le uguaglianze precedenti si completano come segue: 
[G (((A1)*)1)]! = l@(-A47) = [G(A5)T". 
Grazie al fatto che gli operatori aggiunti sono chiusi si trova 


G(A*)=G (((A)*)) ossia A* = ((A_)*) 


1 
da cui 

(4%) _ LAT 
come volevamo provare. 


Ci interessa esaminare il caso in cui gli inversi sono continui. Si ha: 
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Teorema 284 Valgono le due affermazioni seguenti: 


a) l'operatore A verifichi le ipotesi del Teorema 283. Se AT? è continuo 
allora dom A* è denso in K e imA* = dom(A*) 1 = H. Inoltre, (A*) 
è continuo. 


b) sia A: H+ K un operatore lineare con dominio denso. Se A* ha 
dominio denso in K ed immagine densa in H e se (A*)} è continuo 
allora anche A°* è continuo ed ha dominio denso in K. 


Dim. Proviamo la proprietà a). L'operatore A! è definito su imA, denso 
in K ed essendo continuo esso ammette estensione continua a K. Sia C tale 
estensione. Dunque, C € L(K, H) e quindi C* € L(H, K): l’operatore C* è 
continuo con dominio H. 
Si noti che C è la minima estensione chiusa di AT? e quindi, dai teoremi 279 
e 283, 
O*=(A°)*-= (A) e £(H,K). 


In particolare, (A*)! è continuo e imA* = dom(A4*) 1 = H. 

Proviamo la proprietà b). L’ipotesi che A abbia dominio denso permette 
di definire A*. Ciò fatto, per ipotesi, l'operatore A*, che opera da K in H, ha 
le medesime proprietà elencate nel Teorema 283 per l’operatore A (che opera 
da H in K). Dunque: 


1. dom A* è denso in H perché A* estende A; 
2. im A** è densa in K perché A** estende A; 
3. (A*)71 € L(H, K) perché (A*)! esiste ed è continuo. 
Segue da qui che imA è densa in K. Infatti, da (3.58b), 
(0, ko) € [G(A)}=G((-A9)) > ko=0. 


Usiamo ancora il fatto che A** è la minima estensione chiusa di A e quindi, 
dalla proprietà 2 del Corollario 271, (A**)? è la minima estensione chiusa di 
AT. Dunque, A! è continua perché (A*)! è continua. 1 


3.6.3 Operatori Aggiunti e spettro 


Sia ora A: H+ H un operatore lineare con dominio denso. I teoremi 282-284 
in questo caso si riformulano come segue: 
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Lemma 285 Sia A lineare da H in sé con dominio denso. Si ha 0 € op(A*) 
se e solo se l’operatore A non ha immagine densa. 


Inoltre: 
Teorema 286 Sia A: H+ H lineare con dominio denso. 
0€p(A) = 0E p(A*) ossia 0€ (A) > 0E 0(A°). 


Studiamo ora con maggiori dettagli le relazioni tra lo spettro di un opera- 
tore e quello del suo aggiunto. Dato che A € p(A) equivale a 0 € p(A/I— A) si 
vede che: 


Teorema 287 Vale: XA € p(A) se e solo se A € p(A*); A € a(A) se e solo se 
À E o(A*). 


Invece, le singole componenti dello spettro non si conservano. Si ha invece: 


Teorema 288 Sia A un operatore lineare da H in H, con dominio denso. Se 
A € ap(A) allora XA € ap(A*)Uar(A*); se A € ar(A) allora A € op(A*); se 
A € oc(A) allora A € o.(A*)Uo,(A*). 


Dim. La dimostrazione della seconda proprietà è immediata: se A € 0y(A) 
allora esiste fl Lim (AI — A) e per esso 


0=(h,(XI- A)x)= (AI - A*)h, x) Va € dom A. 


E quindi (AI — A*)h = 0. 
Proviamo la prima. Se A € 0,(A) allora esiste xo 7 0 per cui 


0=((AI- A)zo,h) = (xo, (AI - A*)h) = Vh e dom A*. 


Ciò vuol dire che im (AI — A*) non è densa e quindi, se A € 0,(A4*) deve essere 
A € 0,(4*). 

Sia ora 0 € o.(AI — A). In questo caso (AI — A)! esiste su un dominio 
denso ma non è continuo e quindi (AI — A*)7! esiste, definito su im(-AI — A*), 
e non è continuo, si veda il Teorema 287. Se (AI— A*)-} non ha dominio denso 
in H allora A € 0,(A4*), altrimenti A € o.(A*). 1 


La situazione è riassunta nella tabella seguente. 
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Un corollario interessante del teorema (288) è: 


Corollario 289 Si sappia che o(A) è reale e che A* = A. In tal caso o,(A) = 
d. 


Dim. Infatti, se A € 0,(A4) ed è reale allora deve aversi anche A = A € 
op(A*) = op(A). Ciò è impossibile perché le tre componenti dello spettro sono 
disgiunte. n 


E° importante sapere che il corollario precedente contiene un’ipotesi ridon- 
dante. Infatti 


Teorema 290 Se A = A* allora o(A) è reale. 


La dimostrazione è posposta nel paragrafo 3.6.6. 

Gli operatori per cui A = A* si chiamano AUTOAGGIUNTI e sono impor- 
tantissimi nelle applicazioni. 

E’ bene notare che la condizione A = A* in particolare richiede /’ugua- 
glianza dei domini. Se invece A* estende A, senza che si abbia l’uguaglian- 
za dei domini, l’operatore A si chiama SIMMETRICO. Dunque, ogni operato- 
re autoaggiunto è simmetrico e inoltre A € H è simmetrico se e solo se è 
autoaggiunto. 

Il risultato seguente mostra una proprietà importante degli operatori sim- 
metrici: 


Teorema 291 Sia A: H+ H un operatore con dominio denso e simmetrico. 
Valgono le due proprietà seguenti: 


1. Gli autovalori di A sono reali. 
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2. siano À e p. autovalori tra loro diversi. Siano x ed y autovettori rispet- 
tivamente di A e di p: 


Ax=Az, Ay= px. (3.59) 
Allora, x L y. 


Dim. Proviamo l’asserto 1. Sia A un autovalore di A. Se A = 0 niente va 
provato. Sia quindi A # 0 e sia x un autovettore: 


Ad= A 
Il prodotto interno con x dei due membri di quest’uguaglianza dà 
Al|e}|? = (e, Ax) = (x, Ax) = (Ax, 2) = (Ax, x) = Allel[?. 


Semplificando ||x||? si trova A = A. 

Per provare l’asserto 2 si faccia il prodotti interno della prima delle ugua- 
glianze in (3.59) con y e della seconda con x e si sommi. Usando il fatto che 
À e 4 sono reali si trova: 


(A- u)(c,y)=0. 
Dato che A # 4, deve essere x L y. 1 


Si noti che questa dimostrazione è quella che si usa per provare l’asserto 
analogo relativo alle matrici simmetriche. 

Si è osservato che A € H è simmetrico se e solo se è autoaggiunto. L’e- 
sempio seguente mostra un operatore illimitato che è simmetrico ma non 
autoaggiunto. 


Esempio 292 Mostriamo un operatore simmetrico che non è autoaggiunto. 
Ricordando il Teorema 290, si vede che basta mostrare un esempio di operatore 
simmetrico il cui spettro contiene il punto è, non reale. Consideriamo per 
questo lo spazio X = L?(0, +00). Si verifica facilmente che l’operatore lineare 
da X in se stesso definito da 


ff / e'-* f(s) ds 


non è continuo. Consideriamo ora l’operatore A così definito: 


dom A= {x € C'(0,+00), x(0)=0 e x’ € L°(0,+00)} , Agi. 
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Integrando per parti si vede che l’operatore è simmetrico. Infatti, siano x ed 
y in dom A: 


+00 __ n. +00 

(Ary) = fils im - | in ds = (0,49) 
0 Lu 0 

perchè una funzione che appartiene ad L?(0, +00) insieme alla sua derivata ha 

limite nullo per t + +00. Calcolando 


(il- A)a= f 


si trova l’equazione 
cd=x+if 
la cui soluzione è 


= f if] 


e quindi non dipende da f in modo continuo. E 


3.6.3.1 Il caso degli operatori chiusi 


Sia A un operatore lineare da H in sé, con dominio denso. Ricordiamo che 
A € p(A) quando (AI — A) ha dominio denso in H ed è continuo. L’inverso 
che figura in questa definizione è l’inverso sinistro, perchè non si richiede che 
(AI — A) abbia immagine uguale ad H e ciò è alquanto insoddisfacente. Per 
esempio, se (AI — A)? è continuo definito su un s.spazio denso, esso può 
estendersi per continuità ad H ma la relazione tra A e tale estensione non è 
chiara. Mostriamo che questa difficoltà scompare se l'operatore A è chiuso: 


Teorema 293 Sia A chiuso e sia A € p(A). In tal caso (AI— A) ha immagine 
uguale ad H. 


Dim. notando che A € p(A) se e solo se 0 € p(AI— A), basta provare che se 
0 € p(A) allora imA= H. 

L'operatore A! è chiuso perché A è chiuso, ed è continuo. Dunque il suo 
dominio è un s.spazio chiuso. Essendo 0 € p(A) segue che il dominio di AT? è 
anche denso in H e quindi è H. n 


Una proprietà analoga vale anche per i nuclei: Proviamo ora: 
Teorema 294 Sia A un operatore chiuso. ker(AI — A) è chiuso per ogni 
A E C. 


In particolare, se A è lineare da H in K con dominio denso allora il s.spazio 
ker A* è chiuso în K. 
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Dim. Basta provare l’asserto quando A = 0. Sia A chiuso e sia (x,) una 
successione in ker A. Se essa non converge niente dobbiamo fare. Se però x, + 
xo allora dobbiamo provare che xo € ker A. Ciò è ovvio perché ((xn, Axn)) = 
(€10) + (0,0) in G(A) ed il grafico è chiuso. Dunque, xo € domA ed 
Axo = 0. 

Questa osservazione si applica agli operatori aggiunti che sono sempre 
operatori chiusi. H 


3.6.4 Spazi di Sobolev ed operatori aggiunti 


Per semplicità lavoriamo con funzioni di una variabile definite su un intervallo 
(a,b), ma ciò che andiamo a dire si estende facilmente a funzioni di più variabili, 
a parte una precisazione importante, già notata al Paragrafo 2.3.1, e che ora 
ripeteremo. 

Abbiamo detto che una funzione f(s) appartiene a W*(a, b) quando è un 
elemento di L?(a, b) e inoltre esiste la sua derivata in senso debole e questa è 
una funzione di L?(a,b). Questa è la precisazione importante da fare: se la 
funzione dipende da più variabili ovviamente si considerano tutte le derivate 
parziali prime, in senso debole. Non è detto che le derivate parziali debbano 
esistere come limite del rapporto incrementale, nemmeno quasi ovunque; se 
invece si lavora con una funzione di una sola variabile allora se f € W*?(a, b) 
essa è derivabile q.o. in senso usuale e la sua derivata appartiene a L?(a, b). 
In tal caso la derivata calcolata nel senso delle distribuzioni coincide con la 
derivata usuale.! 

Consideriamo ora l’operatore A da L?(a,b) in sé, il cui dominio sono le 
funzioni @ di classe C°° e a supporto compatto! su (a, b) e definito da: 


(Ad)(s) = d(5). 


Calcoliamo dom A*. Una x € L?(a, b) è in dom A* se e solo se la trasfor- 
mazione 


> f ‘2(3) ds 


!lpiù correttamente, la derivata calcolata come limite del rapporto incrementale appartie- 
ne alla classe di equivalenza della derivata debole. Va notato che l’implicazione inversa non 
vale: esistono funzioni continue derivabili q.0. con derivata L?(a,b) che non appartengono 
a W!2(a,b). Un esempio è la scala di Cantor. 

ossia nulle per x & [c, d] C (a,b). 
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è continua su L?(a,b); ossia se e solo se essa si rappresenta come prodotto 
interno: 


J x(5)# (5) ds sj g(5)d(s) ds Vò € dom A. (3.60) 


In tal caso, x € W!?(a, b) e la sua derivata, in senso debole, è —g. 

Viceversa, sia x € W*?(a,b) e sia —g la sua derivata in senso debole. 
Allora, la (3.60) vale per ogni @ di classe C°° ed a supporto compatto in (a, b). 
Dunque, x € dom A* se e solo se x € W*:(a, b). Si può quindi dire che lo spazio 
W!(a,b) si introduce per identificare il dominio degli operatori aggiunti di 
operatori di derivazione. 

Analogamente, gli spazi di Sobolev W*(a, b) si introducono per descrivere 
il dominio dell’operatore Aj, con 


(Axd)(5) = 69(5) 


ancora definito sulle funzioni @ di classe C® e a supporto compatto su (a, bd). 


3.6.5 Ortogonalità ed operatori aggiunti 


In questo paragrafo illustriamo le proprietà intercorrenti tra nucleo ed imma- 
gina di un operatore lineare A e del suo aggiunto. 
Due semplici osservazioni sono le seguenti: 


Lemma 295 Sia A € L(H) e sia Xo invariante per A: AXo C Xo. Sia 
X = clXo. Il s.spazio chiuso X è invariante per A. 


Dim. Sia infatti x € H, 
s=lmg,, In E Xo- 


Vale: 
Ax = lim Ax, E X 


perché Ax, € X per ogni n e X = clXo. E 


Lemma 296 Sia A € L(H) e sia X un s.spazio invariante per A: sia cioè 
AX C X. Allora, Xt è invariante per A”. 


Dim. Bisogna provare che A*X+ C _X+. Sia per questo A € X+ e sia x € X. 
Si ha: 
(dhe (Ag, =0 


perché Ax € X ed è h L X. Ciò vale per ogni x € X e quindi A*h € X*. 1 


Il risultato principale che vogliamo provare è il seguente: 
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Teorema 297 Sia A lineare da H în K, con dominio denso in H. Sì ha: 
a) [im A] = ker A*. 
b) [ker A*]] = cl (im A). 
c) cl (ker A) C [im 4°]. 
c’) se l’operatore A è chiuso vale l'uguaglianza: (ker A) = [im Va 
d) [ker A] 2 cl (im A*). 
d’) se l’operatore A è chiuso vale l’uguaglianza: [ker A]}} = cl (im A*). 


Dim. La a) è il caso particolare in cui H = K del Lemma 285 e la b) segue 
dalla proprietà a) passando agli ortogonali. 
Proviamo che vale c). Ricordiamo la (3.54b): 


[G(A*)]! = cl {(- Ah, h) h € dom A} 


e notiamo che basta provare (ker A) C [im A*]} perché ogni ortogonale è un 
s.spazio chiuso. 

Sia quindi ho € ker A. Dobbiamo provare ho L im A*. La condizione 
ho € ker A si scrive anche (0, ho) € cl{(-Ah,h) h € domA} = [G(A*)]}} 
dalla (3.54b). Dunque 


(0, k)x + (ho, A*k)H Vk € domA* ossia ho € fimA*]}. 


Quindi vale c). 

Mostriamo ora che se A è chiuso allora vale l'uguaglianza. Ricordiamo che 
essendo A chiuso con dominio denso allora A* è esso stesso chiuso con dominio 
denso e A* = A. Inoltre ricordiamo, dal Teorema 294, ker A è un s.spazio 
chiuso. 

Dobbiamo provare l’inclusione inversa: 


[im A*]} C ker A. 


Sia per questo ho L imA* ossia (ho, A*k)y = 0 per ogni k € domA*. Essendo 
domA* denso in K quest’uguaglianza mostra che ho € ker A** = ker A, come 
volevamo provare. 

La d) e la d’) si trovano passando agli ortogonali delle proprietà in c) e 
rispettivamente in c°). 1 


Infine, notiamo che la proprietà a) del teorema 297 può riformularsi come 
segue: 
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Teorema 298 Sia A un operatore lineare da H in K, con dominio denso în 
H. L’immagine di A è densa in K se e solo se ker A* = 0. 


Rimane il problema di sapere se la surgettività di A può caratterizzarsi me- 
diante A*, questione risolta dal risultato seguente: 


Teorema 299 Sia A un operatore lineare chiuso di H in K, con dominio 
denso în H. L'operatore A è suriettivo se e solo se esiste m > 0 tale che 


A*y]| > mijyil Vy € dom A*. (3:01) 


Dim. La (3.61) mostra che ker A* = 0 e quindi l’immagine di A è densa; 
la (3.61) mostra anche che (A*)7! è continuo e quindi anche AT! è conti- 
nuo. Dunque, l’operatore A ha immagine densa ed inverso continuo, ossia 
0 € p(A). Essendo A chiuso segue che la sua immagine è chiusa, si ricordi il 
Teorema 293. n 


3.6.6 Dimostrazioni posposte 


Dimostrazione del TEOREMA 281. 
La proprietà a) è ovvia. Proviamo b). Osserviamo che (A + B)* esiste 
perché 
dom(A + B) = (dom A) N (domB) è denso in H . 


Sia k € (domA4*) N (domB*). Per ogni x € dom (A + B) vale 
((A+ B)x,k) = (Ax, k) + (Ba, k) = (x, A“k) + (x, Bk). 


Dunque, x + ((A+ B)x,k) è continuo e dunque £ € dom (A + B)*. Notato 
ciò, le uguaglianze precedenti implicano che 


(A+ B)Y'k= A*k+ B*k. 


Dunque, (A+ B)* estende A*+ B*. Proviamo c). Per ipotesi, AB ha dominio 
denso in H e quindi (AB)* esiste. 
Sia w € domA* C W.Allora, per ogni è € domAB si ha 


(ABh,w)= (Bh, A*w).. 


Dunque il funzionale h + (ABh,w) è continuo se e solo se A*w € domB* 
ossia se e solo se w € dom B* A* e in tal caso si ha 


(ABh,w) = (h, B*A*w) . 
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Dunque, quando w € domB*A* si ha (AB)*w = B*A*w ossia (AB)* estende 
B* A*. 
Gli asserti che riguardano gli operatori continui sono ovvi. H 


Dimostrazione del TEOREMA 290. 

Sia \= a+ € o(A). Si deve provare che 8 = 0. Per assurdo sia 8 # 0. 
Il Teorema 291 mostra che A & 0,(A) e quindi A € 0,(4) N0.(A). 

Per ogni x € dom A vale 


((AI — A)x,ax) = AM(x,x)— (Ax, x) (3.62) 


Ma ora, essendo A= A*, (Ax, x) è reale. Infatti, 


Ag, dA Ag). 
Dunque si trova _ 
((AI— A)x,x)= AMx,x)— (Ax, 2). (3.63) 
Sottraendo (3.62) e (3.63), 


—2ib8||x|]} = (AI — A)x,x) — ((AI — A)x,x) = —2i (Tm ((AI — A)x,2)). 
Passando ai moduli si vede che 


(61: ||e][? = |Zm (AI — A)z, 2) < KAI — A)2, 2) < {AI = A)ell- ||e]}. 
(3.64) 
L'ipotesi fatta per assurdo che || > 0 implica che l’inverso sinistro di (A— A) 
è continuo, si veda la (2.66). Dunque, se 8 # 0 deve essere 78 € o,(A). Esiste 
quindi € #7 0 tale che 


0=(&, (AI - A)x) Va € dom A. 


Ciò in particolare implica che €É € dom A* = dom A. Dunque, con x = £ si ha 
dalla (3.64): 
181 }|EI|? < |K€, (22/— A4)g)|= 0. 


Essendo £ # 0 si trova la contraddizione 8 = 0. Dunque deve essere o(A) C R, 
come volevamo provare. I 
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3.7 Convergenza debole in spazi di Hilbert 


Si è visto che in uno spazio di Banach di dimensione infinita i compatti sono 
“rari”. Lo stesso ovviamente avviene anche nel caso particolare di spazi di 
Hilbert. Nel caso degli spazi di Hilbert la verifica è immediata. Infatti: 


Teorema 300 Sia H uno spazio di Hilbert di dimensione infinita. La sfera 
S={x|]||x]|= 1}, che è chiusa, non è compatta. 


Dim. Sia infatti {e,} un sistema ortonormale numerabile. La distanza tra en 
ed em con n 4 m vale V2. Infatti 


\len — ex||? a (En — Ck; Cn — €k) = len}}Z + lex}}? =2. 


Dunque la successione {en}, che appartiene ad S, non contiene s.successioni 
convergenti. 


Di conseguenza nemmeno la palla {x | ||e|| < 1} è compatta e quindi nes- 
suna palla è compatta. D'altra parte, si sa dai corsi precedenti che la proprietà 
di compattezza è cruciale nello studio dei problemi di minimo. Infatti: 


Teorema 301 (di WEIERSTRASS) Una funzione f continua su un insieme 
compatto K ammette sia minimo che massimo. 


Accenniamo alla dimostrazione, che dovrebbe essere nota: per provare l’e- 
sistenza del minimo, si costruisce una SUCCESSIONE MINIMIZZANTE (kn) in K, 
ossia una successione tale che 


lim f(kn) = inf{f(K)| k€ K}. 


Si usa la compattezza di K per estrarre una sottosuccessione (k,,) convergente 
a ko € K; e la continuità di f per concludere 


(ko) = lina f(kn,) = inf{f(k) | KE K}. (3.65) 
Ciò prova che ko è punto di minimo. 


Osservazione 302 Alla medesima conclusione si giunge se la funzione f, 
invece di essere continua, verifica 


lim f(kn,) > f(ko). 


Ovviamente la disuguaglianza stretta non può valere, e quindi segue la (3.65); 
ossia segue che ko è punto di minimo. 4 
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La considerazione nell’osservazione precedente suggerisce di definire!5 


Definizione 303 Sia f(x) definita su un insieme D di uno spazio di Hilbert 
H e sia xy € D. La funzione si dice SEMICONTINUA INFERIORMENTE in xo 
se per ogni successione (x) in D, convergente ad xo, si ha 


limi f (a) > (#0). 


Se — f(x) è semicontinua inferiormente in xo, la funzione si chiama SEMI- 
CONTINUA SUPERIORMENTE 2 o. I 


Ricapitolando, la proprietà di “continuità” che serve per provare la parte del 
Teorema di Weierstrass relativa ai minimi è la semicontinuità inferiore; quella 
che serve per la parte relativa ai massimi è la semicontinuità superiore. 

E° facile vedere che: 


e se un insieme è compatto in una topologia, tale rimane anche in topologie 
meno fini; 


e se una funzione a valori reali è continua oppure semicontinua inferior- 
mente rispetto ad una topologia, tale rimane anche in topologie più 


fini. 


Dunque conviene introdurre topologie meno fini di quella della norma, in 
modo da avere più insiemi compatti; ma sufficientemente fini in modo tale 
che almeno opportune classi di funzioni continue rimangano, se non continue, 
almeno semicontinue inferiormente. 

Noi ci limiteremo ad introdurre concetti di convergenza per una topologia 
meno fine di quella della norma. Non descriveremo invece la topologia. 


Definizione 304 Sia (x,) una successione in uno spazio di Hilbert H. Dicia- 
mo che (x,) CONVERGE DEBOLMENTE ad xo se 


lini(gd,%,) = (Wa) VyeH.a 
Per indicare la convergenza debole si usa uno dei due simboli 
w— lim n = To oppure Cn > To. 


E’ ovvio che la convergenza în norma implica la convergenza debole. Il 
viceversa, in dimensione infinita, non vale. 


13gi veda l’analoga definizione 138, data nel contesto degli spazi di Banach. 
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Esempio 305 Sia H = L?(0,27). Si è visto che ogni f € L?(0,27) si 
rappresenta 


k=+00 | i 27 i 
= DO he, isf, {Md 


con ey = el”. Il Teorema di Riesz-Fisher implica che 


Questo vuol dire che, 
w- limey = 0. 


Ma, 
leall = v27 


e quindi la successione (ex) non tende a zero in norma. 1 
Si ha: 
Teorema 306 Per la convergenza debole vale il teorema di unicità del limate. 


Dim. Se 


w- lim an = xo ed anche w— lim xn = Yo 


allora si ha 


(4, (0 — Yo)) = lim{(y, cn) — (y,c.)}=0 Vye H. 


Scegliendo in particolare y = xo — yo Si vede che yo = o. È 


Esistono alcune relazioni importanti tra la convergenza debole e le proprietà 
che valgono in norma. Tra queste: 


Teorema 307 Ogni successione debolmente convergente è limitata in norma. 
La dimostrazione è al paragrafo 2.10, dove è anche provato che ogni fun- 

zione continua in norma e convessa è debolmente semicontinua inferiormente. 

Qui limitiamoci a provare un caso particolare di quest’ultima affermazione. 


Teorema 308 vale: 


Se w-lima,=%z0 allora liminf||cn|lg > ||o]|a- 
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Dim. Per ogni y, con ||y||g < 1, vale 


(Y; Tn) + (Y; do) - 
In particolare questa vale scegliendo y = x0/||co]| € quindi per ogni n si ha 
To To 
|en]| > (7-7, en) > (=, co) = ||col]. 1 
||:col| ||ol| 


Il Teorema 308 può riformularsi dicendo che la norma di H è debolmente 
semicontinua inferiormente. 

Ricordiamo ora che una funzione f(x) su H a valori reali si dice CONVESSA 
quando il suo dominio è un insieme convesso e quando per ogni coppia di punti 
x ed y del dominio e per ogni A € [0, i]si ha: 


f(Ax+(1-A)y) <Af(c) +(1-A)f(y). 


Vale il seguente risultato (che riformula per il caso degli spazi di Hilbert il 
Teorema 162): 


Teorema 309 Sia f(x) una funzione su H a valori reali che è continua e 
convessa. La funzione f(x) è debolmente semicontinua inferiormente. 


Si verifica facilmente che la norma è una funzione convessa e quindi il 
Teorema 308 è un caso particolare del precedente. 
Inoltre: 


Teorema 310 Sia {x,} una successione tale che 

® Cn — Lo; 

e zx] — Jkoll. 
Allora, la successione {x,} converge ad xo in norma. 
Dim. Dobbiamo provare che 


[en — col] > 0. 


0< ||en- zo] = (cn — %0,€n— 0) = ||ca]|]f — 2Ne (cn, 20) + [|co]{?- 


Per ipotesi, ||cn]|? + ||co]]? € (n, co) + ||co||?. Dunque il membro destro ha 
limite nullo e ciò implica l’asserto. 


Un insieme A si dice SEQUENZIALMENTE DEBOLMENTE CHIUSO quando 
contiene i limiti deboli di tutte le successioni convergenti {an} con an € A. 
Proviamo ora: 
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Teorema 311 Sia A un insieme sequenzialmente debolmente chiuso in H. 
Allora, A è anche chiuso in norma. 


Dim. Sia A chiuso rispetto alla convergenza debole. Sia (r,) una successione 
in A, che converge în norma ad un xo. 

La convergenza in norma implica la convergenza debole, e quindi (cn) 
converge debolmente ad xo. Dato che A è debolmente chiuso, si ha ro € A; e 
quindi A è chiuso in norma. B 


L’esempio 305 mostra che la superficie di una sfera di L?(0, 27), pur es- 
sendo chiusa in norma, non è debolmente chiusa. Combinando questo col 
teorema precedente si vede che che la topologia della convergenza debole è 
effettivamente meno fine di quella della norma. 

Vale però: 


Teorema 312 Sia A un sottoinsieme convesso e chiuso rispetto alla norma. 
L'insieme A è anche chiuso rispetto alla convergenza debole. 


La dimostrazione si trova nel paragrafo 2.10. 
Inoltre: 


Teorema 313 (di ALAOGLU in spazi di Hilbert) Ogni successione limita- 
ta in uno SPAZIO DI HILBERT ammette s.successioni debolmente convergen- 
ti. 


La dimostrazione si trova nel paragrafo 2.10. 

Ricordiamo che il Teorema di Alaloglu NON vale in un generico spazio di 
Banach, ma vale in spazi di Banach che sono spazi duali, rispetto ad un diverso 
tipo di convergenza, che si chiama “convergenza debole stella”. 

La dimostrazione si trova nel paragrafo 2.10. 

Infine, il teorema di Riesz mostra che ogni spazio di Hilbert è isomorfo al 
suo duale, e quindi anche al suo BIDUALE ossia al duale del duale. Ciò prova 
il Teorema 165. 


3.8 Operatori compatti 


Completiamo il nostro studio degli operatori tra spazi di Hilbert studiandone 
una classe particolare, quella degli “operatori compatti”. Quando utile per 
chiarezza, indicheremo con C' un operatore compatto. 

Siano H e K spazi di Hilbert e sia C € £(H, K). Essendo C continuo, il 
suo nucleo è un s.spazio chiuso di H e inoltre la restrizione di C' a [ker C]} è 
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iniettiva. Se in particolare fker C]} ha dimensione finita allora anche im C' è 
uno spazio di dimensione finita e lo studio di C' si fa semplicemente lavorando 
tra spazi di dimensione finita. In particolare, esistono basi {e1,...,en} di 
[ker C]! ed {e1,..., en} di imC tali che 


n 


Ge= SI e;)Ei 


ii 
per ogni x € H (e non solo per ogni x € [ker C]}). 


Osservazione 314 Si ha quindi una “diagonalizzazione” di C', ma rispetto a 
basi diverse. Si noti che le basi possono essere diverse anche se H = K. Per 
esempio sia H = K = R? e sia C' rappresentato dalla matrice 


[0] 


rispetto alla base canonica. L'operatore C' non è diagonalizzabile scegliendo 
una medesima base per rappresentare R? sia come spazio di partenza che 
d’arrivo; se però si scelgono come ei ed es gli elementi della base canonica e 
invece 


allora 
Claie, + X9€9] = X1€1 + T262. Il 


La classe degli operatori C' il cui nucleo ha codimensione finita ha quindi 
proprietà ben particolari. Sfortunatamente essa è troppo piccola per le ap- 
plicazioni. Una classe più vasta di operatori, che ha proprietà ancora ben 
particolari e che però si incontra in numerose applicazioni è quella degli OPE- 
RATORI COMPATTI. Per definizione, un operatore si dice compatto quando 
ogni insieme limitato di H è trasformato in un insieme relativamente compatto 
nella topologia della norma di K. 

Naturalmente, per vedere se un operatore è compatto basta verificare che 
una sfera ha per immagine un insieme relativamente compatto. 


Osservazione 315 Ricordiamo che ogni insieme relativamente compatto è 
limitato. Dunque la proprietà di trasformare limitati in relativamente compatti 
implica la limitatezza e quindi la continuità dell’operatore. i 


Ricordiamo che una successione è compatta quando ogni sua s.successione 
ammette punti limite. Ovviamente: 
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Teorema 316 Siano H e K due soazi di Hilbert. L'operatore C € L(H,K) 


è compatto se e solo se trasforma ogni successione limitata di H in una 
successione compatta di K (con la topologia della norma). 


Chiaramente tutti gli operatori con nucleo di codimensione finita, ossia 
con immagine di dimensione finita, trasformano insiemi limitati in insiemi 
relativamente compatti e inoltre: 


Teorema 317 Sia (C,) una successione di operatori compatti. Se 
C=limG, 


(il limite nel senso di L(K, H)), allora C è compatto. 
In particolare ciò vale se per ciascun C,, sì ha: 


dim [im Cn] = Cn < +00. 


Dim. Proviamo il teorema nel caso generale in cui ogni operatore C,, è com- 
patto. 

Proviamo che ogni successione (rn) limitata di H ha per immagine una 
successione (Cx,) che ammette s.successioni convergenti nella topologia della 
norma di K. Usiamo il procedimento diagonale di Cantor: si consideri la 
successione 


n4I Cia,. 


Questa ammette s.successioni convergenti, perché l’operatore Ci è compatto. 
Indichiamo col simbolo (x1,n) una s.successione di (x,) per cui (C1%1n) con- 
verge. La s.successione (21) è limitata perché la successione (x,) è limitata. 
Dunque (C2%1n) ammette una s.successione convergente che indichiamo col 
simbolo (C2%2n). 

Proseguendo in questo modo si costruiscono successioni (x,,) tali che: 


e (x,) è s.successione di (2,1 n); 
e per ogni fissato i, la successione (di indice n) (C;x;n) è convergente. 


e Dunque, (Cjx;,n) è convergente per ogni indice j < i, perché (x;,) con 
i > j è s.successione di (%;,n). 


Si consideri ora la tabella seguente. 
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Lo cda bo i | 


Notiamo che la successione diagonale (xn,n) è s.successione di ciascuna 
(xi.n) e quindi (C;&n,n) converge per ogni i. 

Applichiamo l’operatore C' alla successione {x,,} e proviamo che la suc- 
cessione (Cx,,,) è convergente. Scriviamo per questo 


aa TE Cra | < E = Ea || + ea E Crian | 
sg 7 Ca | Sic Gi t|Gaal| = ESS ua aa Leb ls 


Per ipotesi, (x,) è limitata, 
[len||<M Vu. 


Ancora per ipotesi, C., + C in £(H, K) e quindi per ogni e > 0 esiste r. tale 
che 
IC—-C.||< e/4M. 


Con questo valore di r fissato, si ha 
IC — CrK{{[enya][ + ||omym[|} < e/2. 


Il numero r è ormai fissato e si sa che (Cnn) converge. Dunque si trova 
N. tale che, per n, m maggiori di N. vale 


||Crtan = Cela || 16/2. 


Dunque la successione (Cxn,n) è fondamentale e quindi convergente. 
Ciò prova che la successione (Cx,) è compatta in K, come volevamo. i 


In particolare, 


Corollario 318 L’insieme degli operatori compatti è un s.spazio chiuso di 
EH, K): 
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Infatti, che l’insieme degli operatori compatti è un insieme chiuso discende 
dalla dimostrazione precedente. Che è un s.spazio si vede facilmente. 

Si ricordi che un operatore lineare continuo trasforma limitati in limitati e 
compatti in compatti. Dunque, se C' è compatto, la sua composizione, a destra 
o a sinistra, con un operatore continuo è un operatore compatto. Dunque: 


Teorema 319 Siano H, K, X ed Y spazi di Hilbert. Sia C: H+ K un 
operatore compatto e sia A € L(K,W) e B € L(Y,K). Gli operatori AC' e 
CB sono compatti. 


Vale inoltre: 


Teorema 320 L'operatore C' € L(H,K) è compatto se e solo se C* è com- 
patto. 


Dim. Dato che C = C**, basta provare che se C' è compatto il suo aggiunto 
lo è. 

Per assurdo, supponiamo che C* non sia compatto. In tal caso esiste una 
successione (k,) limitata in K, e tale che (C*k,) non ammette s.successioni 
convergenti in norma. Dunque, per ogni successione di indici (ny) esiste almeno 
un e > 0 tale che 

NÉ Pa a he 
per infiniti indici £ ed m. Passando ad una ulteriore s.successione, non è 
restrittivo assumere che ciò avvenga per ogni & e per ogni m. 
Sia ora hx.m con ||hx,m|| = 1 e tale che 


I e e E (3.66) 


Per ipotesi, l’operatore C' è compatto. Dunque, l’insieme {Chx,m} 0 è finito 
o ammette punti di accumulazione. Nel primo caso esiste zo ed esiste una 
successione (k,,m,) per cui 


(0) EI = Zo- 
Nel secondo caso esiste una successione (k,, m,) per cui 
bha #0 
Limitandoci a considerare tale successione, si ha, per r sufficentemente grande, 
(Big 7 Daga 0 Carina bag + Cla > Pag P A 


perché vale (3.66) e perché il primo addendo del membro destro tende a zero. 

Ciò non può darsi perché la successione ((z0; Tn, — Tnm,)) è Una successione 
limitata di numeri, e quindi deve avere s.successioni convergenti per il teorema 
di Bolzano-Weierstrass. 1 
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3.8.1 Lo spettro degli operatori compatti 


Consideriamo un operatore compatto C' da uno spazio di Hilbert di dimensione 
infinita H in sé e studiamone lo spettro. Esponiamo i risultati, posponendo le 
dimostrazioni. Le dimostrazioni sono al paragrafo 3.8.4. 

Essendo C' continuo, il suo spettro è non vuoto e limitato. Si sa inoltre che 


Aeo(C) a Misilci. 


Dunque, o lo spettro è finito oppure è dotato di punti di accumulazione. 
Mostriamo prima di tutto che o(C) può essere finito: 


Esempio 321 Sia H = L?(0,1) e sia C l’operatore da H in sé definito da 


(CA)(1) = / h(s)ds. 


E’ noto che o(C) = {0}, si veda l’Esempio 190. Mostriamo che C è compatto. 
Notiamo per questo che l’immagine di C' contiene soltanto funzioni continue e 
che C' è anche continuo da L?(0, 1) in C(0, 1). Inoltre, ogni s.insieme compatto 
di C(0,1) è anche un s.insieme compatto di L?(0,1). Dunque basta provare 
che è compatto l’operatore 


C : L°(0,1) +C(0,1), CODESTO ds. 


Come si è notato, è sufficiente provare che l’immagine della sfera unità di 
L?(0,1) è compatta in C(0,1). La continuità di C mostra che l’immagine è 


limitata. La disuguaglianza 
t 1 1/2 
{ nertas|< vini] f nad] 
r 0 


mostra l’equicontinuità dell’immagine, e quindi la compattezzo per il teorema 
di Ascoli-Arzelà. n 


((CA)(r) — (CA)(b)] < 


Nell’esempio precedente, 0 € o(C). Ciò non per caso. Infatti vale 


Teorema 322 Sia H uno spazio di Hilbert di dimensione infinita. Se C è 
compatto, il suo spettro contiene il punto 0. 

Se lo spettro di C' è infinito, esso è numerabile ed ha 0 come unico punto 
di accumulazione. 
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Il risultato seguente va sotto il nome di ALTERNATIVA DI FREDHOLM. 


Teorema 323 Se A # 0, allora im(AI — C) è chiusa. Inoltre, A € p(C) 
oppure À E 0,(C). 


Ossia, gli elementi non nulli dello spettro sono autovalori. Invece, il punto 
0, che appartiene sempre allo spettro se dim H = +00, può essere o meno un 
autovalore: nel caso dell’operatore visto nell'esempio 321 si ha 0 € 0.(C). 

Ad ogni autovalore si associano i corrispondenti autovettori, uno o più, 
e ad ogni autovettore si associa una CATENA DI JORDAN. E’ questa una 
successione, oppure una sequenza finita, (x,) di vettori tali che 


Axo = xo, Ax,=AX%n+%n1 Sen>0. 


Dunque, il primo elemento xo della catena è un autovettore relativo all’auto- 
valore A. 

Lo spazio generato da tutti gli elementi di catene di Jordan che corrispon- 
dono all’autovettore A si chiama AUTOSPAZIO GENERALIZZATO di ). 

Vale: 


Teorema 324 Gli autospazi generalizzati di autovalori non nulli hanno di- 
mensione finita. 


Naturalmente, se 0 è l’unico punto dello spettro, o anche se lo spettro 
è finito, lo spettro darà poche informazioni sull’operatore. Il caso in cui lo 
spettro dà informazioni “complete” sull’operatore è il caso in cui le catene di 
Jordan costituiscono un sistema massimale in H o almeno in [ker C]}, perché 
in tal caso l’operatore può rappresentarsi mediante “blocchi di Jordan”. Un 
caso in cui ciò avviene è quello degli operatori compatti e autoaggiunti: 


Teorema 325 Sia C compatto e autoaggiunto sullo spazio di Hilbert H di di- 
mensione infinita. Esiste una famiglia ortonormale {un} (finita o numerabile) 
di autovettori di C', 

Lug = Ag Fd 


tale che 
Cx = >, Agi Un) 
per ogni x € H. 
La famiglia {un} è massimale in [ker C]}. 


Questo risultato generalizza la diagonalizzazione delle matrici simmetri- 
che: rispetto a una base di autovettori l’operatore C' può “scriversi in forma 
diagonale”. 

Chiameremo questa la DIAGONALIZZAZIONE di C. 
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3.8.2 Operatori compatti tra spazi diversi. Valori sin- 
golari 


Premettiamo quaste osservazioni: un operatore A autoaggiunto in uno spazio 
di Hilbert è POSITIVO se 


(Ax,x)>0 Va € domA. 
Ovviamente, gli autovalori di un operatore positivo sono non negativi: 
Lemma 326 Gli autovalori di un operatore positivo sono non negativi. 


Dim. Sia infatti A un autovalore dell’operatore positivo A e sia x un corri- 
spondente autovettore. 
La definizione di operatore positivo implica che tale operatore è anche 
autoaggiunto e quindi i suoi autovalori sono reali (si veda il Teorema 291). 
Si ha: 
0<4(Ax,x)=Al|a]|]} e quindi A> 0. 1 


Da ora in poi stabiliamo quanto segue: gli autovalori di un operatore po- 
sitivo sono ordinati in modo decrescente. Se l’operatore è compatto (e quindi 
ciascun autovalore ha molteplicità finita) ciascun autovalore è ripetuto tante 
volte quanto è la sua molteplicità. 

Passiamo ora a studiare un operatore C € £(H, K) (spazi di Hilbert) che 
è compatto. Si noti che non si esclude che sia H = K. 

Si sa, dal Teorema 319, che i due operatori 


CO" L(K), .0‘CeLH) 


sono compatti e si verifica immediatamente che sono autoaggiunti e quindi si 
rappresentano rispettivamente come 


+00 +00 
C*Ch=) mi(h,v)v;, = CC"%k=)Y pk, w;)w. (3.67) 


i=1 i=1 


Naturalmente, m; e 4; sono gli autovalori non nulli rispettivamente di C*C' e 
di CC* mentre v; e w; rappresentano corrispondenti autovettori normalizzati. 

Si vede immediatamente che C*C e di CC* sono ambedue operatori positivi 
rispettivamente in H ed in K e quindi i loro autovalori sono non negativi. I 
coefficienti m; e 4; essendo gli autovalori non nulli, sono strettamente positivi. 

E’ inoltre immediato vedere che i numeri m; (ricordiamo, tutti non nulli) 
coincidono con i numeri y; (ricordiamo: anch'essi non nulli). Infatti, sia y 7 0 
tale che 

CC*v= uv. 
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Essendo 4 # 0, C*v non è 0 e applicando C* ai due membri si trova 
(C*G)C*0 = uC*v 


e quindi il numero x (non nullo) è uno degli m (non nulli). In modo analogo 
si vede che ciascuno degli m, coincide con uno dei numeri y;. 


Osservazione 327 Nelle rappresentazioni (3.67) figurano i soli autovalori non 
nulli, ed abbiamo provato che essi sono i medesimi per C'C* come per C*C. 
E’ però possibile che 0 sia nello spettro di uno solo di questi operatori, come 
accade se H=R?2,K=ReC=]|1 0].1 


Introduciamo i numeri non nulli 


Gi 4/1. 


che si possono anche ottenere a partire dai 4; e che si chiamano i VALORI 
SINGOLARI di C. 
Generalmente si assume di ordinare i valori singolari in modo non crescente, 
ossia in modo compatibile con l’ordinamento scelto per gli autovalori. 
Indichiamo con w; il vettore 


1 
Wj — Cv; 


Ti 


(si ricordi che i valori singolari sono non nulli.) 


Vale: 
Lemma 328 L’insieme {w;} è ortonormale in K. 


Dim. Infatti, 


. (C"*C%,,0,) = 


1 1 
(wr, ws) = (—Cu,, — Cus) = 
Ts Or0g Org 


Or 


TAx(Up Ue) 


nullo se r 7 s perché v, L vs, altrimenti uguale a 1. 1 


Poiché i {v;} sono un sistema ortonormale massimale in fker C*C]}, si può 


scrivere 
+00 


=) (c,u)u;+n, n € kerC = ker C*C 
1 


e quindi 
+00 


+00 
Cis Rc v;) Cu, = ) C;(x,U;)w; (3.68) 
i=1 


i=1l 
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In particolare ciò mostra una “diagonalizzazione” per operatori compatti tra 
spazi diversi (in particolare, operanti nello stesso spazio, ma rispetto a basi 
diverse). 

La (3.68) mostra che Cx è somma della serie, per ogni x fissato. In realtà 
vale di più: indichiamo con Cy l’operatore definito da 


N 
Cw = Yor, v)w. 
i=1 
Si ha 
Lemma 329 La successione di operatori (C'y) converge a Cin L(H, K). 
Dim. Infatti, usando il fatto che la successione (0;) è non crescente, 


+00 
> did V;)wi 


i=N+1 


- < on41||x}{? 


N 
Ca - x. T;(L, Vi) Wi 


= 


[Ca — Cwa]|= 


e si sa che limon4j = 0 perché l’operatore C' è compatto. n 


Dunque, ogni operatore compatto si approssima nella norma di £(H, K) 
mediante operatori con immagine di dimensione finita. Combinando ciò col 
teorema 317 si trova: 


Teorema 330 Un operatore C € L(H, K) è compatto se e solo se è limite, in 
£(H, K), di una successione di operatori con immagine di dimensione finita. 


Osservazione 331 Gli operatori compatti possono definirsi anche in spazi di 
Banach e il teorema 317 vale anche in spazi di Banach. Però in spazi di Banach 
esistono operatori compatti che non possono approssimarsi con operatori la cui 
immagine ha dimensione finita. n 


Per concludere, mostriamo una particolare rappresentazione sotto cui si 
possono porre gli operatori compatti da H in K. 

Sia prima di tutto C' € £(H) compatto autoaggiunto e positivo. In tal 
caso si definisce 


+00 
eli >, VA: (2, v;)v; . 
iI 


Sia ora C compatto da H in K. Si definisce l’OPERATORE MODULO di C' 


ponendo 
+00 


(Ca=(C0/fa= da, Vi)v; . 


i=1l 
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Si noti che il simbolo |C'| indica un operatore, e non un numero. 
Dato ora un generico operatore compatto A, 


+00 
Ag = ) C;(t, Vi)w 
si 


introduciamo l’operatore (continuo ma generalmente non compatto) come se- 


gue: se 
+00 


r=) (2,u)v+n, n € ker A 
i=1 


poniamo 
+00 


Ung = dla; Vi)w; - 
i=1 
Le proprietà importanti di U4 sono: 


e se 7 € [span{v;}]} allora Uax = 0; 


e se x € clspan {v; } allora 


+00 
) (2, v;)w; - Litta Pa e 
i=1 


E’ ora facile verificare che l’operatore compatto A si rappresenta come 
A=UA|A. 


Questa rappresentazione si chiama la RAPPRESENTAZIONE POLARE dell’ope- 
ratore A. 


|Uaz]|? = 


3.8.2.1 Proprietà geometriche degli autovalori e dei valori singolari 


Ricordiamo che la successione dei valori singolari di un operatore compatto è 
ordinata in modo non crescente. 
Sia C compatto da H in K. Si è visto che 


Cas ;> C;(T,U;)w 


2 


Dunque, 


|Cx]|? = - Fal x, vi)? < o7||e]|? 


g=1 


(e, v;)w 


e l'uguaglianza vale se x = vi. Dunque, 
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Teorema 332 Il numero 01, massimo valor singolare di C', è uguale a ||C]|. 
In particolare, se C è compatto ed autoaggiunto, ||C]| è anche uguale a Ax = 
max{A;}. 


Abbiamo così caratterizzato in modo geometrico il primo valor singolare ed 
il primo autovalore. Vogliamo estendere questa caratterizzazione ai successivi. 

Consideriamo un operatore compatto autoaggiunto C, limitandoci a con- 
siderare il caso in cui tutti i suoi autovalori sono non negativi. In questo caso, 
ordiniamo quelli strettamente positivi in modo non crescente, \j > Ai+1. Gli 
autovalori si elencano più volte quando ad essi corrispondono più autovettori 
linearmente indipendenti. Indichiamo con v; un autovettore di norma 1 di A;, 
in modo da avere un sistema ortonormale {v;} massimale in [ker C]}. 

Indichiamo con £L[n] la famiglia di tutti i s.spazi di H di dimensione n. Un 
generico elemento di L[n] è 


La 8pah ibiza gf: 
Con L, indichiamo il particolare s.spazio generato dai primi n autovettori: 


Lp 8PAD{Wi «Un 


Ricordiamo che stiamo studiando gli autovalori A} con è > 1. Un primo 
risultato è il seguente: 


Lemma 333 Sia C compatto autoaggiunto, con autovalori non negativi. Vale: 
Ia = max {(C2,2) | lol|=1, ce (1,}t}. 


Dim. Se x € [L,]}, si ha 


00 
g= ) ziw+n, We: n € kerC 


i=n+1 


e quindi, essendo ||x]{? = YO |c;|? + [|r]|Z = 


1, 
Ca è, Air? < Intl >, :) SARI 


i3n+1 isn+1 
In conclusione, per ogni x € [Ln]! e di norma 1 si ha (Cx,2) < Any 
D’altra parte, se x = un+1 si ha (CUn+1; Un+1) = An4+1. Ciò prova il teorema. 8 


Il risultato precedente richiede l’esplicita conoscenza degli autospazi. In 
pratica interessano risultati che non fanno uso esplicito degli autospazi. Tra 
questi: 
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Teorema 334 Sia C come nel Lemma 333. Sì ha: 
ave = {mx {(C2.3 |Ile|=1, ae 2}, Lech) 


Dim. Il lemma 333 mostra che 
Ani = max { (Ce, 2), | Ilell=1, cell}. 


Per provare il teorema basta mostrare che per ogni altra scelta di L € L[n] si 
ha 
Anti < max { (Cx, 2), | |e]| =; reL'i s (3.69) 


Sia L= span{hi,... ,hn}esia 


n+1 


d= a dg, 
i=1 


Mostriamo che è possibile scegliere i coefficienti @;, non tutti nulli, in modo 
da avere è € Lt. Ciò avviene se si trova una soluzione non nulla del sistema 


lineare 
n+1 


YO dh, v)=0  j=1,...n. 
i=1 


Questo è un sistema di n equazioni in (n + 1) incognite e quindi ammette 
soluzione non nulla. Si può quindi effettivamente trovare @ L L e, dividendo 
per ||g|| 7 0, si può assumere ||g|]| = 1. Per questo particolare elemento @ vale 


n+1 


(C@, d) =D A;@? > Ansa ||0]} = Any1- 


i=l 
Dunque vale (3.69), come volevamo. 1 


Proviamo ora una caratterizzazione importante dei valori singolari. In 
questo caso C' è compatto tra spazi di Hilbert H e K, può essere tra loro 
diversi. 

Ricordiamo che i valori singolari per definizione sono non nulli ed ordinati 
in modo decrescente. 

Con A[n] indichiamo la famiglia degli operatori lineari da H in K, ciascuno 
dei quali ha immagine di dimensione n al più. 


Teorema 335 Vale: 
On+1 = min{||[C — A|| | A € Alm}. 
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Dim. Consideriamo l'operatore A definito da 
Ax = dol Vi)wi . 
i=1 
Per quest’operatore si ha 


(C- A)x = > 0;(T, Vi)w; 


i=n+1 


e quindi ||C — Aj|= on41. Ovviamente, A € A[n]. 
Sia ora A un generico operatore che appartiene ad A[n]. La sua restrizione 


a span {vi ,...,Un+1} non è iniettiva, perché A ha immagine di dimensione n 
al più, minore di quella del dominio. Dunque esiste x = YXTT x;v; tale che 
Ax =0e inoltre ||x|| = 1. Per quest’elemento x vale 


(CC — A)e]] = ][Ce]| 2 ont 


e ciò completa la dimostrazione. H 


3.8.3 Operatori compatti ed equazioni integrali di Fre- 
dholm 


Consideriamo una funzione K(t,s) continua su [a,b] x [a, b] e l'operatore da 
L?(a, b) in sé definito da 


cr4 Kr = [ k09946 


Si sa già che quest’operatore è continuo. Mostriamo che esso è addirittura 
compatto, usando il teorema di Ascoli-Arzelà. Ciò generalizza l’osservazione 
usata nell’Esempio 321. 
Sia x € B, 
B={e]]kc}]<t}. 


Se possiamo provare che K B è un insieme relativamente compatto di L?(a, b) 
allora K è un operatore compatto. 

Si sa anche che K trasforma L?(a, b) in C(a, b) e, come si è già visto, basta 
provare che KB è un s.insieme compatto di C'(a,b). La uniforme limitatez- 
za di K B discende dalla continuità di XK. Proviamo quindi l’equicontinuità. 
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Notiamo: 


(K2)() — (Ka) = f (ic(0,5) — K(,9)]2(9) ai 


<[firo9-r6,98] [fr] = [fior 


Sia e > 0. L’uniforme continuità di X mostra che esiste 6 > 0 tale che 


1/2 


lt-t|<é = |K@,s)- K(W,s)|<é 
e quindi, per |t — #| < ò, 
(Ko) - (K)<e. 


Ciò prova l’equicontinuità e quindi la compattezza. 
Consideriamo ora l'equazione integrale 


-pKr+6=1 | K(t,x)x(s) ds + d@(t). 


Nel caso in cui K sia autoaggiunto, ossia nel caso in cui 


K(t,5)=K(s,t), 


l'operatore K si può diagonalizzare rispetto ad un sistema ortonormale, mentre 
in generale si potrà scrivere 


+00 
Kx = ;® C;(L, Ui;)wi . 
= 


Se accade che questa somma è finita, l'equazione integrale di Fredholm ha 
nucleo degenere; altrimenti, l'equazione integrale diviene 


+00 


20) = Do: [f 2(90(9 ds] 1(0+60. 


i=1 


forma che generalizza quella che abbiamo introdotto, per le equazioni con 
nucleo degenere, al paragrafo 1.1.3. 
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3.8.4 Dimostrazioni posposte 


Si provano ora i teoremi relativi agli operatori compatti. Per questo avremo 
bisogno di introdurre alcune proprietà che valgono anche per operatori non 
compatti. Come si è già detto, per chiarezza indicheremo con A un generico 
operatore lineare e con C' uno che è anche compatto. 

Conviene seguire un’ordine un po’ diverso da quello del paragrafo 3.8.1 e 
spezzare le dimostrazioni in vari lemmi. 

Avremo spesso bisogno di lavorare con successioni limitate o addirittura 
convergenti (vn) di elementi dell’immagine di AI — C, 


pen. 
La successione (x,) in generale non sarà né convergente né limitata. Però: 


Lemma 336 Sia (un) una successione limitata che appartiene ad im(AI-C), 
con C' compatto e A # 0: 


Un = lim(AI— C)zxn, AF: (3.70) 
Esiste una successione (kn) limitata e tale che 
Vago 


Dim. Se (rn) stessa è limitata, niente è da provare. Consideriamo il caso in 
cui l’uguaglianza (3.70) vale, con (rn) successione limitata. 
Si rappresenti 


X = ker(AI — C) @ fker(AI- C)]}, ta = ha + ba: 


Ovviamente, (AI — C)xn = (AI — C)kn e quindi si può sostituire x, con kn. 
Basta dunque provare che la successione (kn) è limitata. 
Sia per assurdo la successione (&,) illimitata. In tal caso, 


Un = dini 


perché (vn) è limitata. 
Usiamo l’ipotesi che l'operatore C' è compatto, e la limitatezza di (k,/||Knl|), 
per estrarre dalla successione (c ner) una s.successione convergente. Cam- 


biando nome agli indici, si può supporre 


k 
lim Ca = wo. (3.71) 
kl 
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Essendo A 
U 
alette, (9:72) 
OI CITE Tn] 
si ha anche 
k k k 
A=lim = = limi = limC7—+ = wo. (3.73) 
kl IA Ra © 


Questo ha due conseguenze: 
1. Poiché A è non nullo e kn/||Kn|| ha norma 1, segue che!‘ 


[|wo]| = |A] 7 0 ossia wo 7 0. (3.74) 


2. Essendo kn € [ker(AI — C)]}, segue che 


wo € [ker(AI — C)]} . (3.75) 


D’altra parte, usando (3.71), (3.72), e (3.73) si ha 


Wo i Ka 
MI - C)_ = lim(AI-C 
GIORIO OTT 
k k 
= lim\-—— - lim0—— =0 
[n]l Knll 


per (3.72) e (3.73). Dunque, 
wo € ker(AI — C).. 


Questa e la (3.75) implicano wo = 0, in contrasto con (3.74). 
La contraddizione trovata mostra che {k,} è limitata, come volevamo. 1 


Osservazione 337 Si noti che l’ipotesi della compattezza di C' si è esplicita- 
mente usata. L’asserto precedente non vale per generici operatori. w 
Usiamo questo lemma per provare: 


Teorema 338 Se C' è compatto e A # 0 allora (AI — C) ha immagine chiusa. 


14si noti l’uso della continuità della norma: || lim kn/{Kr]| | = lim|| Kn/{{Kell |: 
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Dim. Sia (v,) una successione in im (AI — C), convergente a v. Dobbiamo 
provare vo € im (AI — C') ossia che, per un opportuno xo, si ha 


vo = (AI — C)xo. 


Assumiamo quindi che sia un = (AI — C)xn. Come si è visto al Lemma 336, 
possiamo assumere che la successione (x) sia limitata. In questo caso, pas- 
sando ad una s.successione che rinominiamo (n), si può assumere che (x) 
sia debolmente convergente e quindi che lim Ca, = y in norma, perché C è 
compatto. Si ha quindi che 


1 1 
n=3 [CETO lmg,= x [to +y], 
ossia (x,) converge în norma (e non solo debolmente) ad xo = [vo — y]/A. 


D'altra parte C, essendo compatto, è continuo. Dunque, da vn = (AI — C)xn, 
si ha vo = (AI — C)zo. Ciò prova che vo € im (AI — C), come volevamo. i 


Proviamo ora: 


Teorema 339 Se l’operatore C € L(H, K) è compatto e se lo spazio di Hilbert 
K ha dimensione infinita, allora 0 € o(C). 


Dim. Supponiamo che 0 sia nel risolvente di C. In questo caso, CT! è continuo 
e quindi 
= 


è un operatore compatto. Dunque, la sfera {x | ||x|]| < 1} è compatta. Ciò 
non può essere se lo spazio di Hilbert H ha dimensione infinita, si veda il 
Teorema 57. 1 


Proviamo ora un lemma che sarà reso più preciso in seguito!?: 


Lemma 340 Sia C compatto. Se A € o(C) non è zero, allora A € 0,(C) U 
or(C). 


Dim. Sia A # 0, e sia A é 0p(C). Si è visto che l’immagine di (AI — C), con 
A # 0, è chiusa. Se questa è diversa da X allora A € 0,(C). Se l’immagine 
è X allora, per il teorema di Banach, Teorema 104, (AI — C)} è continuo e 
quindi \ € p(C). 1 


15]a dimostrazione usa il Teorema di Banach, Teorema 104: se un operatore lineare è 
continuo, invertibile e suriettivo, il suo inverso è continuo. 
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Osservazione 341 In particolare si è provato che lo spettro continuo di un 
operatore compatto, se non è vuoto, contiene il solo elemento 0. i 


Notiamo che non abbiamo ancora provato che gli elementi non nulli di o(C') 
sono autovalori. Possiamo però provare: 


Lemma 342 L’insieme degli autovalori dell’operatore compatto C', se non è 
finito, ha per unico punto di accumulazione il punto 0. 


Dim. Ricordiamo che autovettori corrispondenti ad autovalori diversi sono 
linearmente indipendenti. Questo risultato, noto dai corsi di algebra lineare, 
è provato per completezza nel Lemma 345. 

Essendo C continuo, il suo spettro è un insieme limitato e quindi se C ha 
infiniti autovalori, si trova una successione (Ax) di autovalori tra loro diversi, 
che converge a Ao. Supponiamo per assurdo che sia Ag 7 0. Indichiamo con 
xx un autovettore di A, di norma 1 e sia X,, = span {x1,... Xn}. 

Lo spazio lineare X,, è trasformato in sé dall’operatore C, 


CXn C Xn 


ed inoltre 
(An1 — C) Xn CXne1 
perché (AnÎ — C)xn = 0. 
Grazie al Lemma 345 (che proveremo successivamente), la dimensione di 


Xn è esattamente n e quindi X,_1 C Xn, l'inclusione essendo stretta. Dunque 
in X, può trovarsi un vettore e, di norma 1, che dista 1 da X,,_1. Mostriamo 


che se Ao 7 0, la successione (0%) non ammette s.successioni convergenti. 
n 


Ciò contrasta con la compattezza di C' e mostra che Ag = 0. Per ottenere ciò, 
basta provare che per ogni n, m vale 


I due vettori 
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appartengono a Xn_j mentre en € Xn. Dunque, 


> dist(en, Xn_1) > 1. 


Si trova quindi che la successione (C'(en/An)) ha immagine priva di s.successioni 
convergenti; e la successione (en/An) è limitata se An + Ao # 0. Ciò contrasta 
con la compattezza di C' e mostra che deve essere Ao = 0. i 


Vorremo provare che 
or(C) —- {0} = 0. 


Per ora però proviamo: 


Corollario 343 Sia C' compatto. L'insieme o,(C) è finito oppure ha 0 come 
unico punto di accumulazione. 


Dim. Infatti, si sa dal teorema 288 che se A € 0,(C) allora A € 0)(C*) e C* 
è compatto, si veda il Teorema 320; e quindi l’unico punto che può essere di 
accumulazione per 0,(C) è il punto 0. 1 


Per completare le dimostrazioni dei risultati relativi allo spettro di ope- 
ratori compatti, dobbiamo far intervenire le proiezioni spettrali introdotte al 
Teorema 197. 

Per i risultati già provati, si può trovare una successione decrescente di 
numeri positivi (r,), rn — 0, tali che 


{A : TAI = rn} E p(C). 


Infatti, 0 è l’unico punto di accumulazione sia di 0,(C) che di 0,(C'); e si è già 
visto che o.(C) C {0}. 

Con un abuso di linguaggio comune nella teoria delle funzioni olomorfe, 
indichiamo con I, la “curva” costituita dalle due circonferenze di centro 0 e di 
raggio rispettivamente rn, rn41. Sia O, la corona circolare delimitata da T,. 
Consideriamo l’operatore 

1 1 
P.= — | (I-C) de. 


— 2r1 Ti; 
Ricordiamo, dal Teorema 197: 
e I due s.spazio im P, ed im (I — P,) sono complementari; 


e L'insieme 0, = 0(C) NQ, è lo spettro della restrizione di C' ad im P,, 
(che è un s.spazio invariante per C). 
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Proviamo ora: 


Teorema 344 Sia C compatto. La proiezione P,, ha immagine di dimensio- 
ne finita e quindi ogni elemento non nullo di o(C) è un autovettore il cui 
autospazio generalizzato ha dimensione finita. 


Dim. Notiamo che la funzione 1/z è olomorfa in O, e quindi 


= ni (21=CYdae= = fer- 0) _ a, dz 


_ 2ri Jo, 2ri Jr, z 
1 C 
2ri Jr, z 
L’ultimo integrale si approssima nella topologia di L(X), mediante le somme 
di Riemann 


(i punti 2, sono quelli di una partizione del sostegno di T,,). Per il Teorema 319, 
ciascuno degli operatori P,, è compatto e quindi anche P lo è, si ricordi il 
teorema 317. 

Dunque, la palla di im P, è compatta e quindi, per il Teorema 197, im P, ha 
dimensione finita. L’insieme 0, = 0(C) NA, è lo spettro di della restrizione 
di C ad imP, (chiamiamola C,) ed imP, ha dimensione finita. Segue che 
gli elementi di 0, sono autovalori di C,, con autospazi di dimensione finita. 
Dunque sono anche autovalori di C' e con i medesimi autospazi, quindi ancora 
di dimensione finita. 


Infine, per completezza, proviamo: 


Lemma 345 Siano A1,..., Ag autovalori distinti di un operatore lineare A e 
sia xy un autovettore di Az. Gli autovettori x; sono linearmente indipendenti. 


Dim. Ricordiamo che gli autovettori, per definizione, sono non nulli. Dunque, 
in particolare x # 0 così che l’insieme {x1} è linearmente indipendente e, se gli 
autovettori non sono linearmente indipendenti, esiste un primo no per cui 


no 
Tno+1 7 }> xi (3.76) 
i=1 
Applicando l’operatore A ai due membri dell’uguaglianza si trova 


no 
Andiitagti = x Adi Xi . (ASTE) 
i=l 
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Moltiplicando i due membri della (3.76) per An5+1 e sottraendo la (3.77), si trova 


no 
Dati = \i]aiti =); 
i=l 
Ciò mostra che xn0+1 non è il primo degli autovettori linearmente dipendente dai 
precedenti. Ciò contraddice la scelta di nq e prova l’asserto. N 


Osservazione 346 Si noti che l’asserto precedente vale per ogni operatore 
lineare A, anche non compatto ed anche non continuo. 8 


3.8.4.1 Il caso degli operatori compatti autoaggiunti 


In questa parte useremo i lemmi 296 e 295, che ricapitoliamo: 


e Sia A € L(K)e sia X un s.spazio invariante per A: sia cioò AX C X. 
Allora, X+ è invariante per A*. 


e Sia A € L(K)e sia X invariante per A: AXo C Xo. Sia X = cl Xo. Il 
s.spazio chiuso X è invariante per A. 


Gli operatori compatti autoaggiunti godono della proprietà seguente: 


Teorema 347 Sia C € L(H) un operatore compatto e autoaggiunto. Almeno 
uno dei due numeri ||C|| oppure —||C|| appartiene a o(C). 


Proveremo in seguito questo teorema. Per ora illustriamone le conseguenze. 

Una prima conseguenza è che il raggio spettrale di un operatore compatto 
autoaggiunto è uguale a ||C'||. In generale invece il raggio spettrale di un gene- 
rico operatore lineare A è minore della sua norma: r(A) < ||A||. La disugua- 
glianza può essere stretta, anche se l'operatore è compatto (non autoaggiunto) 
come prova l’esempio della trasformazione da R? in sé rappresentata, rispetto 
alla base canonica, dalla matrice 

01 
[o 0] 


In questo caso lo spettro è {0} mentre la norma dell’operatore è 1. 
Notiamo ora che ||C']| = 0 se e solo se C' = 0 e in questo caso 0,(C) = 0, 


ossia o,(C) £ 0. Se C #0, 


{HIGH —J[CI]} N 0(0) = {+][CT; —||C]{}Nop(C). 
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Corollario 348 Se C € L(H) è compatto autoaggiunto allora o,(C) # 0. Se 
inoltre C # 0 allora C ha un autovalore non nullo. 


Assumiamo quindi esplicitamente C' # 0. Il corollario precedente mostra 
che esistono autovalori non nulli dell’operatore C. Indichiamo con Xo lo spazio 
lineare generato dagli autovettori di C' relativi ad autovalori non nulli. Questo 
è un s.spazio di H invariante per C: 


CXo C Xo con Xo = span {ug | Cux = Agr, Ak # 0}. 
Sia X = cl Xq così che X stesso è invariante per C. 


Lemma 349 Siano Xo ed X gli spazi appena definiti. E°: X = clXo = 
[ker C]}. 


Dim. Sia per assurdo X # [ker C]} e quindi X+ # ker C. Essendo X inva- 
riante per C, allora X+ è invariante per C* ed essendo C = C*, X+ è anch'esso 
invariante per C. La restrizione di C ad X* è essa stessa un operatore autoag- 
giunto e quindi ammette un autovalore, per il Corollario 348 e se X+ # ker C 
allora la restrizione di C ad X+ è non nulla. Esiste quindi un autovalore di C' 
un cui autovettore appartiene ad X+. Ciò contrasta con la definizione di X 
che, per costruzione, contiene tutti gli autovettori di C' relativi ad autovalori 
non nulli. La contraddizione trovata prova il teorema. 1 


Per costruzione, l’insieme degli autovettori (normalizzati) di C' che corri- 
spondono ad autovalori non nulli genera X ed è quindi un sistema ortonormale 
massimale in X. Mostriamo: 


Teorema 350 Sia C compatto autoaggiunto. Sì possono scegliere gli autovet- 
torì di C', di autovalore non nullo, in modo da avere un sistema ortonormale 
massimale di X = [ker C]}. 


Dim. Basta provare che gli autovettori si possono scegliere due a due ortogona- 
li. Si è già visto al Teorema 291 che l’ortogonalità è automatica per autovettori 
che corrispondono ad autovalori diversi. Sia ora Ao #7 0 un autovettore di mol- 
teplicità maggiore di 1 e sia No il relativo autospazio. Essendo C' compatto, 
la dimensione di No è finita e quindi No ammette una base ortonormale di 
autovettori perché la restrizione di Cad N è un operatore autoaggiunto su 
uno spazio di dimensione finita. 


In conclusione, ogni hf € H può rappresentarsi come 


+00 
h= ho + Y_(h, e;)ei 
i=1 
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con 


Cej= xiei, Mi Cho =0. 
Dunque, per ogni h € H si ha anche 


+00 
Ch=Y A(h,eje;. 
al 


Questa è la forma diagonale cercata dell’operatore C. 

Passiamo ora a provare il Teorema 347. La dimostrazione richiede di- 
versi passi. Proviamo prima di tutto due lemmi che valgono per operatori 
autoaggiunti, anche non compatti. 


Lemma 351 Siano x ed y in H e sia A € L(H) un operatore autoaggiunto. 
dina 
4Re (Ax,y) = (A(c+y),(c+y)- (Alce -y), (cy). 


Dim. Usando A = A*, calcoliamo: 


(A(c+y),(c+y)) = (Ax,x) +(Ay,y) + (Ax,y) + (Ay, ©) 
(Atti +(Ay,y) 4 Ag,y)+ YA) 
= (Ax,x)+(Ay,y)+2Re(Ax,y). (3.78) 


Analogamente si vede che 
(A(x — y), (x — y)) = (Ax, x) + (Ay,y) — 2Ne (Ax, y) . (3.79) 
L’asserto segue sottraendo la (3.79) da (3.78). 1 
Proviamo ora: 
Lemma 352 Sia A un operatore lineare continuo ed autoaggiunto. Vale: 


[LAI = sup{|(h, Ah)|, [la]|=1}. 


Dim. Sia 
a = sup {|(h, Ah)|, ||R]|= 1}. 


Per ogni operatore lineare A vale a < ||A||. Si deve provare che se A è 
autoaggiunto, allora la disuguaglianza non può essere stretta; ossia, si deve 
provare che se A è autoaggiunto, allora 


All <a. 
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Ricordiamo, come conseguenza del Teorema di Riesz e del Teorema 122 
che 
[AI] = sup {(Ak, &), ||&]|=1, [|]|=1}. 


D'altra parte, per il Lemma 351 e per l’identità del parallelogramma, essendo 
a] = 1, [|E]=1 


4Re (Ah, k) < |(A(h+k), (h+k))| + |{A(h— k), (h— k))| 
<a {]lh+k][°+|lh — k?} =2a{I[Alî +||k][°} = 4a 


ossia 


Re (Ah,k)<a. 
In generale, (Ah, &) è un numero complesso, 
(Ah,k)= e |(Ah,k)|. 
Sostituendo h con 2 = eh si trova 
AR, k)| <a. 


Questo calcolo può venir ripetuto per ogni A, & di norma 1, come volevamo 
provare. I 


Osservazione 353 Come si è detto, per ogni operatore lineare A vale 
[|Aj| = sup(Ah,k). (3.80) 


L’estremo superiore si calcola al variare di f e di & in modo indipendente nella 
palla di raggio 1. Se A è autoaggiunto vale di più: 


LA]| = sup |(Ah,h)]. 
DI 


Si noti la presenza del modulo in quest’ultima uguaglianza. 
E’ indifferente mettere o meno il modulo nella (3.80). 1 


Torniamo ora a considerare un operatore compatto autoaggiunto C. 


Dimostrazione del TEOREMA 347. 

Come si è notato, si può assumere C' # 0. 

Sappiamo già che lo spettro dell’operatore C' è reale perché C' è autoag- 
giunto; e quindi 


o(C) < HCH IIC]. 
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Bisogna provare che uno almeno degli estremi di quest’intervallo appartiene 
allo spettro. 
Si è provato nel Lemma 352 che 


||C]| = sup {|(A,CA)|, ||al|=1}. 
Esiste quindi una successione (A,), con ||An|| = 1, tale che 
lim(Chn, n) = a dove a = ||C|| oppure a = —||Cl| 


Si noti che a # 0 perché si suppone C' # 0. 
Proviamo prima di tutto che 


lim[Ch,— ahn]=0. (3.81) 
Calcoliamo per questo 
||CAn — ah]? = ||Chn]l} — 20(Chn, n) +a?.. 


In questo calcolo si sono utilizzate le ipotesi che C' è autoaggiunto, che a è 
reale e che ||h,]|= 1. 
Si sa che lim(Chn, An) = @ così che 


lim [-20(Chn, an) +0°] = —a?. 
Consideriamo ora la successione (||C,||?). Vale 
||Chal}<0?. 


Non supponiamo che la successione {||C,]|Z} sia convergente. Però la dimo- 
strazione precedente implica 


0 < lim sup ||Chn — ahp||? = lim sup {||CAhn]|} — 20(Cha, kn) +a°} < 0. 


Ciò prova (3.81). 

La dimostrazione del Teorema 347 si completa come segue: essendo C' com- 
patto ed (h,) limitata, esiste una s.successione (C'n,) di (Ch), convergente 
in norma, 


lim Chn, = È. (3.82) 


Usiamo ora il fatto che a # 0 e notiamo che 


i ideal. 
(0° 
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Si è visto che il termine in parentesi quadra tende a zero, mentre (C'h,,) tende 
a k. Dunque, 


lA, = Le: e quindi lime, G Ri 3 
a a 


Di conseguenza, da (3.82), 


(O; Ri = k ossia Ck= ak. 


Ciò prova che a è un’autovalore di C. Ricordando che a è ||C]| oppure —||C|, 
si vede che l’asserto è provato. I 


Capitolo 4 


Distribuzioni e Trasformata di 
Fourier 


275 
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In questo capitolo introduciamo i fatti essenziali della teoria delle “distribuzio- 
ni”. Lo spazio lineare delle distribuzioni è dotato di una topologia la quale 
non proviene da una norma e quindi quest’argomento è sostanzialmente più 
complesso di quelli visti in precedenza. Non volendo entrare in queste com- 
plicazioni, ci limiteremo a definire la relazione di convergenza invece della 
topologia. 

Una classe particolare di distribuzioni è quello delle “distribuzioni tempe- 
rate”. E° questo l’ambiente in cui è naturale definire la trasformata di Fourier. 
Le distribuzioni in generale vengono definite nel paragrafo 4.1 mentre le di- 
stribuzioni temperate e la trasformata di Fourier sono nel paragrafo 4.2. I 
due paragrafi sono scritti in modo da poter essere letti indipendentemente, 
con l’eccezione del paragrafo 4.3.2, nel quale si mostra che ogni distribuzio- 
ne temperata è anche una distribuzione nel senso della definizione data al 
paragrafo 4.1. 


4.1 Le distribuzioni 


Prima di introdurre le distribuzioni, conviene vedere un esempio che ne giu- 
stifica l’uso. Consideriamo l’equazione a derivate parziali 


bi = Lg; besbél (4.1) 
Quest’equazione può scriversi nella forma 
(dLe=lls Watge)=0 


e ricordiamo che (1,—1) - Vx(t,s) è la derivata di x(t, s) nella direzione di 
t+s=0. Consideriamo quindi una qualsiasi retta 


t=-s+k 


e la restrizione di x(t, s) ad essa; ossia consideriamo la funzione x(—s + k, 5). 
Da 


d 
qFs3(-8 +k,s)=-x(-s+k,s)+%xs(-s+k,s)=0 


si vede che la funzione x(—s + k, s) è costante. Naturalmente, il valore della 
costante dipende dalla retta su cui stiamo lavorando, ossia dipende da k: 


x(-s+k,s) = $(k). 
Essendo k = t + s, la funzione x(t, s) ha forma 


x(t,5)=@(61+ 5) (4.2) 
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per una “qualsiasi” funzione g. Ovviamente però per poter giustificare i calcoli 
precedenti, dovremo richiedere che la @ sia almeno derivabile. Si capisce però 
che la (4.2) si potrà sostituire in (4.1) anche se @ non è ovunque derivabile, 
trovando che l'uguaglianza (4.1) vale “nei punti nei quali i calcoli hanno senso”. 
Però, non è immediato capire quali proprietà più deboli la @ debba avere per 
giustificare i calcoli. Più ancora, ogni funzione continua è limite di funzioni di 
classe C! e quindi si può intendere la (4.2) come “soluzione in senso debole” 
di (4.1), indipendentemente dalla regolarità della @ e quindi senza preoccuparci 
dell’effettiva possibilità di sostituire la (4.2) nella (4.1). 

Queste considerazioni, in quest’esempio semplicissimo, sono già un po’ dif- 
ficili da formalizzare. Ovviamente non si potranno estendere a casi più com- 
plessi. Mostriamo però un altro modo per verificare che la funzione x(t, 5) = 
®(t+s) è soluzione di (4.1). Moltiplichiamo ambedue i membri per una “fun- 
zione test” +(t,s) di classe C°(R?) e integriamo per parti. Per evitare la 
comparsa di integrali impropri e dei limiti delle funzioni per #, s tendenti ad 
infinito, supponiamo che v(t,s) abbia SUPPORTO COMPATTO, ossia che sia 
zero per t ed s abbastanza grandi. Integrando per parti si trova 


Î Jr2 delt, SU(t, 5) dids = — fre t(t, 5) (t, 5) di ds, 
Jpa Wa(t,5)%W(6,5) dids== [pa t(6,5)0(t;5) dids 


e quindi l'uguaglianza 


-[. x(t, 5)(t, 5) dtds = -[ x(t, 5)ws(t, 5) dt ds (4) 


R2 


è soddisfatta da tutte le soluzioni x(t, s) di (4.1) che sono di classe C*. Si noti 
però che la (4.3) non richiede nessuna regolarità alla x(t, s). Interpretiamo 
quindi la (4.3) come una “forma debole” di (4.1) e ciò suggerisce di dire che 
una funzione g(t, s) che verifica 


— f. x(t, s)4(t, 5) dt ds = -{ g(t,s)(t, 5) dt ds 


R2 


è “derivata in senso debole” (rispetto a t) di x(t, s). Analogamente si definisce 
la derivata in senso debole rispetto ad s. Si confronti con l’analoga definizione 
già incontrata nella definizione degli spazi di Sobolev. 

La teoria delle distribuzioni nasce tentando di estendere le considerazioni 
precedenti. 
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4.1.1 Lo spazio D(R”) delle funzioni test 


Si ricordi l’esempio di Cauchy di funzione di classe C® non sviluppabile in 
serie di Taylor: 
e 1/2? £>0 


60 ={ r<0. 


eV/(1-2°) _1<x<1 
6a={ 6 e 


Sia ora 


Questa è una funzione di classe C®(R) nulla per |x| > 1. A partire da questa 
funzione si costruiscono facilmente funzioni di classe C® su R”, nulle per 
[|x|| = R. Per esempio la funzione 


O(£1, 2, ... 0 Ile]||> R?. 


e 1/0]lel[?/83)  ||e|]} = «2 +---a2 < R? 
xa) Tri _ i 
Ciò suggerisce: 
Definizione 354 Sia @ definita su R”. Si chiama SUPPORTO di @ l’insieme 


suppg = cl {x | (x) # 0}. 


Una funzione definita su R”, di classe C®” ed a supporto compatto si chiama 
una FUNZIONE TEST su R”. n 


L'insieme delle funzioni test è ovviamente uno spazio lineare che si indica col 
simbolo D(R”). Nello spazio D(R”) si definisce una topologia la cui descrizione 
è piuttosto complessa. Limitiamoci a definire la convergenza di successioni: 


Definizione 355 Sia ($,) una successione in D(R”) e sia dè € D(R”). Diciamo 
che 


se: 


e Esiste un compatto K che contiene i supporti sia delle @, che di @; 


e vale dè, (x) + (x) uniformemente su R” ed inoltre anche ciascuna deri- 
vata parziale di ogni ordine di @, converge alla corrispondente derivata 
di @, uniformemente su R”. n 
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L’enunciato della seconda proprietà è alquanto involuto. Per semplificarlo, 
conviene introdurre una notazione per le derivate parziali. Introduciamo prima 
di tutto la nozione di MULTIINDICE. Un multiindice a è una sequenza ordinata 
di n interi non negativi. Il numero n è uguale alla dimensione di R”. Dunque, 


osato k;>Q0. 
La LUNGHEZZA di a è 
la] = k1+k2+---+ kn. 
Al multiindice a si associa l'operatore di derivata parizale 


7 ola 
E dxt'dxf... dekn 
Come al solito, la derivata di ordine zero lascia invariata la funzione. Per 
esempio, con n = 2 ed a = (0,4), si trova 
9044 4 
oto re) = gatta). 


Con questa notazione, la seconda proprietà richiesta per la convergenza è 


D°@n +D°@ 


uniformemente su R” per ogni multiindice a. 
Lo spazio D(R”) si intenderà sempre dotato della RELAZIONE DI CONVER- 
GENZA sopra descritta. 


sservazione 356 Sia a un multiindice. La relazione di convergenza in 
(R”) è stata definita in modo che D° sia una trasformazione continua da 
(R”) in sé nel senso che se d, + @ in D(R”) allora anche D°@, + D°@ in 
(R"). n 


pepe ge 


4.1.2 Le distribuzioni 


Si chiama DISTRIBUZIONE un funzionale lineare e continuo su D(R”); ossia, 
una distribuzione è un funzionale lineare x su D(R”) tale che 


se @n + 0 in D(R”) allora (x, @n) + 0 


Prima di mostrare le proprietà delle distribuzioni, vediamo alcuni esempi. 
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Esempio 357 Sia f(x) una funzione su R” che è localmente integrabile, ossia 
tale che 


fila < +00 


per ogni compatto K. 
Se è, + 0 in D(R”) allora esiste un compatto K che contiene i supporti 
di tutte le $, e quindi 


{(e(1 de = | {MAr 
Re K 
Inoltre, fn, + 0 uniformemente su K. Dunque si ha anche 


lin f f(2)o.(2)da= im fl T(@)p{(2)de=0; 


R” 


ossia, la trasformazione 


64 (Dr) | {Ma 


è una distribuzione, che si chiama la DISTRIBUZIONE REGOLARE identificata 
da f. Per evitare ambiguità, noi indicheremo sempre col simbolo D; la di- 
stribuzione regolare identificata da f ma è ovvio che in pratica questa verrà 
indicata semplicemente col simbolo f. & 


Si noti che la condizione che i supporti delle @, siano contenuti in uno 
stesso compatto K quando dn + 0 è essenziale nell'esempio precedente. 


Esempio 358 Si indica con è la distribuzione che a @ € D(R”) associa @(0), 
((0, 0) = $(0). 


La continuità del funzionale @ + @(0) si verifica facilmente. Questa distribu- 
zione si chiama la dò DI DIRAC (su R”). 1 


Esempio 359 Si fissi é£ € R” ed una direzione v in RR” e si consideri il 
funzionale che a @ € D(R") associa 


tim PE+ 00/2) — SE — 0/2) 


e+0 (Gi 


= [Vg(e)] - v 


La continuità su D(R”) del funzionale così costruito si verifica facilmente (si 
ricordi l’osservazione 356) e quindi questo funzionale è una distribuzione, che 
si chiama il DIPOLO in £ di asse v. I 
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Esempio 360 Sia f(x) una funzione definita su una superficie Y, localmente 
integrabile su Y. E’ una distribuzione la trasformazione 


d- J VOLOEDA 


Questa distribuzione, pur essendo definita da un integrale, non è una distri- 
buzione regolare perchè l’integrale non è esteso a RR”. In questo contesto, la 
funzione f(x) si chiama densità superficiale (di massa, di carica, ...). 

Questa distribuzione si chiama anche DISTRIBUZIONE DI SEMPLICE STRA- 
TO su}. E 


Esempio 361 Sia f(x) una funzione definita su una superficie Y, localmente 
integrabile su Y. E’ una distribuzione la trasformazione 


6 | {0a 


dove d/ dn indica la derivata normale a Y. Si interpretra questo numero come 
ottenuto da una distribuzione di dipoli su Y, ciascuno di asse perpendicolare 
a Y. Questa distribuzione si chiama DISTRIBUZIONE DI DOPPIO STRATO su 
Y, di densità f(x). i 


4.1.3 Lo spazio (D(R”)) 


Col simbolo (D(R”))' si intende lo spazio lineare delle distribuzioni su R”, 
dotato della RELAZIONE DI CONVERGENZA seguente: 


Xn #X quando per ogni è siha —(xn,9)) > ((x, è) 


(si confronti con la definizione di convergenza debole e debole stella). 
Sì provi per esercizio che le due trasformazioni seguenti sono continue da 
(D(R”)) in sé: 


XP X0TX; XI Ax. 


Esempio 362 Sia (h,) un'identità approssimata. Per ogni $ € D(R) si ha 


lim /" hn(t-s)0(5) ds = 600, 


si veda il paragrafo 2.4. Ciò vale in particolare per t = 0 e quindi 


im / Ù hn(-s)@(s) ds = $(0), de DR). 
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Dunque, la successione di distribuzioni regolari definite da 


6] “tag 


converge in (D(R)) alla dò di Dirac. Si dice più brevemente che “le identità 
approssimate approssimano la ò di Dirac”. 


Nello spazio (D(R”))' possono definirsi altre operazioni. Tra queste: 


la TRASLAZIONE. Sia h € R” fissato. La traslazione 7, su D(R”) è 
definita da 
[T1g](x) = (1 — h). 


Si verifica facilmente che questa trasformazione è lineare e continua da 
D(R”) in sé. Si estende questa trasformazione alle distribuzioni ponendo 


(Tnx d) = (x T-19)) 


Si noti che se x = Dy, una distribuzione regolare, questa definizione 
corrisponde alla formula di cambiamento di coordinate: 


si f(x — h)o(x) de = È f(e)o(x + h) de. 


l’OMOTETIA. Sia a un numero reale. L’omotetia R, su D(R”) è definita 
da 


[Ra@](x) = 6(ar) 


e corrisponde a cambiare la scala del fattore a su ciascun asse coordinato. 
Si verifica facilmente che questa trasformazione è lineare e continua da 
D(R”) in sé. Quest’operazione si estende alle distribuzioni ponendo 


(RaX,9) = pl [Ryad)). 


Per capire la ragione di questa definizione, si esamini il comportamento 
sulle distribuzioni regolari: 


(RT, 6) = AMT: Rayab]) = Dpr f (MO(E/a) ae 


— Tal 


= (ar)g(x) dx. 


Rr 
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e il PRODOTTO CON UNA FUNZIONE. Sia g € C°(R"”) e sia x una 
distribuzione. Il prodotto gx si definisce ponendo: 


(gx, 0) = (x, 90). 


Ciò è lecito perché abbiamo richiesto che g sia di classe C®. 


e la DERIVATA. La formula di integrazione per parti, 
fii(e)g(x)de=— | f(e)pri(x) dr 
Re Re 


suggerisce di definire 


(Dx, 9) = —(x; DÒ) . 


Si vede facilmente che la trasformazione così definita è lineare e continua 
da (D(R”))' in sé. Questa trasformazione si chiama la i-ma derivata 
parziale della distribuzione x. 


Più in generale, per ogni multiindice a si definisce 
(D°xd) = (-1)!"(x, D°6). 


Osservazione 363 Non si confonda il simbolo D® di derivata col simbolo D' 
che indica una distribuzione regolare! 


E° facile provare: 


Teorema 364 Ciascuna delle trasformazioni appena introdotte opera da (D(R”))' 
in sé ed è continua. 


Osservazione 365 Sia t + x(t) una funzione da R in (D(R”)). Si può 
definire la derivata di questa funzione rispetto al parametro # nel punto to 
ponendo 
to+h)—- x(t 
i o + h) — x(to) 
h>0 h 


? 


il limite essendo inteso nel senso di (D(R”)). Questo limite, se esiste, si 
indicherà col simbolo x'(to) oppure col simbolo dy(to)/dt, da non confondere 
con Dyx(to), derivata della distribuzione x(to): 


dx(to) _ i _ n Xltoth) — x(t0) 
de vit) = i AO 
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(il limite è nel senso di (D(R”))/). 

In particolare, mentre Dyx(to) esiste sempre, x/(to) può esistere o meno e, 
se esiste, non ha relazione con Dyx(to). C'è però un caso in cui la relazione 
esiste, ed è il caso particolare in cui 


x(t) = Tx. 
In tal caso, 
(04 (0), 6) = im ELP TX. 6) _ tim, LeteS Ted) 
A QU (+1) onto), = —((xT0) 


= (TX W) = (DT0X,9)). 


Scegliendo to = 0 si trova 
(E de 
h 7 
eguaglianza che estende alle distribuzioni l’usuale definizione di derivata come 
limite del rapporto incrementale. R 


Dx = (T_1x)to = lim 


Sottolineiamo che la derivata di una distribuzione è ancora una distribuzio- 
ne e quindi è ulteriormente derivabile. Ossia, le distribuzioni hanno derivate 
di ogni ordine. Le funzioni localmente integrabili identificano distribuzioni re- 
golari. La derivata della distribuzione D; si chiama la DERIVATA DI f NEL 
SENSO DELLE DISTRIBUZIONI. Dunque, ogni funzione localmente integrabile è 
derivabile nel senso delle distribuzioni. Però, la derivata di D; non è general 
mente una distribuzione regolare. E’ però facile verificare che se f € C*(R") 
e se a è un multiindice con |a| < &, si ha 


DI; == Tha; i 


Le relazioni tra la derivata in senso ordinario e nel senso delle distribuzioni 
sono nell’esempio seguente. Per semplicità consideriamo il caso delle funzioni 
su R ma ovviamente l’esempio si estende al caso delle derivate parziali. 


Esempio 366 Sia f(x) una funzione di classe C!(R). Sia Dy la distribuzione 
regolare corrsipondente ad f. La distribuzione D;, come tutte le distribuzioni, 
è derivabile e, dalla definizione di derivata e di distribuzione regolare, 

+00 


(D(Dx), 6)) = — (Dr, Dé)) = f(2)d (7) de 


+00 


=-| f@$dr=(Dp,6). 


_—00 
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Ossia, se f € C!(R) si ha 


D(D;)=Dp. (4.4) 


Calcoliamo ora la derivata di alcune distribuzioni regolari che non corri- 
spondono a funzioni derivabili. 


Esempio 367 Sia n = le sia h(x) la FUNZIONE DI HEAVISIDE 


na)={! se r<0 


l se x>0. 


Questa funzione non è continua e quindi non è derivabile. E’ però localmente 
integrabile e quindi è derivabile nel senso delle distribuzioni; ossia è derivabile 
la distribuzione regolare Dp. Per definizione si ha 
+00 
(D(Dn), 6) = —(Da, Db) = — (a) dr = $(0). 


0 


Dunque, 
D(bpi=d 


non è una distribuzione regolare. 
Iterando questo procedimento si vede che 


D"(Da) = (1° 420). 
E, ovviamente, anche ò è derivabile, con 
(D"d,6) = (0). 1 


Esempio 368 Sia ancora n = 1 e consideriamo la funzione f(x) = log|z]. 
Questa funzione è localmente integrabile, e quindi ammette derivata nel senso 
delle distribuzioni. Però la sua derivata non potrà essere identificata da 1/x 
che, non essendo localmente integrabile, non definisce una distribuzione. Per 
calcolare la derivata di x = D}, rifacciamoci direttamente alla definizione. E”: 


(Dx, 6) = —((x9") 
=—- lim tf d' (x) log [e] de + 


+00 


a+0T 
b-+0+ 


d (x) logr ar} 


+00 1 
=—- lim Fota ) log |a] — f d(£ de — $(b )logb — 6a) dr} 
b 
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Quest'ultima espressione è la derivata di yx nel senso delle distribuzioni. Dun- 
que, l’espressione della derivata distribuzionale di log || fa intervenire la fun- 
zione 1/x, ma non è da essa rappresentata. 

Per vedere un altro esempio, consideriamo invece la funzione 


__Jloga se 2x>0 
Ha={1 se r<0. 


Indicando ancora con y la distribuzione regolare Dy, si trova: 


(Df, 6) = —(x,9) 


+00 
=— lim d (x)logr dr 
a ia ; 
= lim, 00) log a — d(c)7 ar} . 


Studiamo ora le derivazione per serie. Lavoriamo ancora con funzioni di 
una variabile. 


Esempio 369 Sia er Xn una serie di distribuzioni. Supponiamo che la 
serie converga nel senso di (D(R))', ossia supponiamo che esista il limite 


N 


Si è visto che l’operazione di derivazione, da (D(R))' in sé è lineare e continua. 
Dunque essa si scambia sia con le somme finite che col segno di limite; ossia 
si scambia col segno di serie: 


+00 +00 
n=0 n=0 


Siano in particolare le x, distribuzioni regolari, xn = Df,. Supponiamo 
che ciascuna funzione f, sia di classe C e supponiamo che la serie 


Dh) 


converga uniformemente su RR. Si vede facilmente che ciò implica la conver- 
genza in (D(R))' della serie delle distribuzioni regolari Dy, e quindi 


+00 +00 +00 
D (> D,) — ) D(Dx,) — » Da . 
n=0 n=0 n=0 
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Quest’uguaglianza si scrive più comunemente nella forma 
+00 +00 
D (> s) 3. (45) 
n=0 n=0 


4.1.3.1 Prodotto diretto di distribuzioni 


Sia dè € D(R”). Suddividiamo le componenti di x € R” in due parti, rappre- 
sentando 


2=|}|. yeR*, 2eR”*. 


Allora, per ogni fissato 2, la funzione y + @(y, 2) appartiene a D(R') e quindi 
per ogni 2 risulta definita la funzione 


z4 (9 2)) = We). 


In quest’espressione, x € (D(R*)). Questa funzione ha supporto compatto, 
perché la è ha supporto compatto, ed inoltre è di classe C°°. Limitiamoci a 
considerare il caso in cui 2 ha dimensione 1 e facciamo vedere che w(z) è di 
classe C*, con 


L_z) = (0,6:(,2)). 


Ciò fatto, è ovvio che il medesimo argomento si possa ripetere per le derivate 
successive, e che si possa facilmente adattare al caso in cui z € R”-* con 
n-k>1. 

Osserviamo che, per ogni 2 fissato, 


h 
nel senso di D(R*). Infatti, i rapporti incrementali hanno supporto in un 


medesimo insieme compatto e inoltre 


dl, zt h) — dl, 2) 
h 


012] <A [maxllvoWw. AI] 


Ciò prova la convergenza in (4.6), uniforme su R*. In modo analogo si prova 
la convergenza di tutte le derivate successive. Di conseguenza, 


2_(1,9(,2)) = lim(\x, Artt aa) 


) = (x (09(-,2)/02))). (4.7) 
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In particolare, la funzione 2 + ((x, @(-, 2))), che ha supporto compatto, è 
continuamente derivabile. 

Notando che anche la funzione @.:(y, z) è una funzione test, l’argomento 
precedente può iterarsi e si conclude che la funzione z + (x, @(-,2))) è una 
funzione test. Dunque, ad essa può applicarsi una € € (D(R"-*)), ossia si può 
considerare il funzionale 


DI (E; (0) )) 


Mostreremo che questa funzione dipende con continuità da è € D(R"). Si 
è così costruita una distribuzione di D(R") a partire da una di R* e di una 
di R?-*. Questa distribuzione si chiama il PRODOTTO DIRETTO delle due 
distribuzioni x e £ e si indica col simbolo yx£. E’ facile vedere che 


XE = EX. 


Per completare questo argomento, dobbiamo provare la continuità di @ + 
((E, (x, @)))) e per questo basta notare la continuità della trasformazione 


d_ (xd), DR") > DIR *). 


Sia per questo @, + 0 in D(R”) e proviamo che 


n (2) = (x, $n)) + 0inD(R"*). 


Il fatto che le %, = ((Xx, én)) abbiano supporto in un medesimo compatto K è 
ovvio. Proviamo che w&%n + 0 uniformemente. La convergenza delle derivate 
delle %, si potrà poi provare in modo analogo, grazie alla (4.7). 

La convergenza puntuale a zero è ovvia perché (@n(-,)) tende a zero in 
D(R*). Per assurdo, la convergenza di (%n) non sia uniforme. Allora, esiste 
eo > 0 ed esiste una successione (2) tale che 


ln (24)| > €0- 


La (zx) prende valore nel compatto K e quindi, passando ad una sottosucces- 
sione, si può assumere zz + 20. 
Dato che gx + 0 nel senso di D(R”), si ha 


Pr(-,20) +0, Pr(-, 20) — dr(-,2x) +0 in D(R*). 
Scrivendo 


(x Pr(+ 20) = (x del 20) — Pre(- 24))) + (Xx Pr(- 24) 
=Wp(2%) 
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si vede che 


(x, 6x(-,20)) > T 


in contrasto col fatto che, invece, ((X, @x(-, z0))) + 0 dato che, come abbiamo 
notato, dx (-, 20) tende a zero in D(R'). 


Siano d(y) e 6(z) la delta di Dirac di R. La ò di Dirac non è una funzione e 
quindi la notazione d(y) non indica il “valore in y”. Questa notazione si usa 
per dire che 6(y) agisce sulla variabile y. Ossia che: 


Esempio 370 Sia n =2 e sia 


((d(4); 0(y, 2))) = (0, 2). 


Analogo significato per d(z). Sia invece é(x) = é(y, 2) la delta di Dirac su R?. 
Mostriamo che 


d(y,z) = 0(7)0(2). 


Questo si vede facilmente notando che 


e quindi 


((6(2), 40(2))) = @(0,0) = ((6(2), 6). 1 


4.1.4 I supporto di una distribuzione 


Una distribuzione non è una funzione nel senso ordinario e quindi non ha senso 
parlare del valore che essa assume in un punto. E’ però possibile dire quando 
essa è nulla su un aperto £2: diciamo che una distribuzione x è nulla sull’aperto 
“2 quando 


(x 9) = 0 


per ogni @ il cui supporto è contenuto in ©. Si chiama SUPPORTO di x il 
complementare dell’unione degli aperti £ su cui x è nulla. 

Diremo che due distribuzioni x e x” sono uguali su un aperto 0 quando 
X-x' è nulla su Q. 
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Esempio 371 Sia x una distribuzione a supporto in una palla ||x|| < R di R” 
e sia v € R” un vettore fissato. Consideriamo le traslazioni 7», e mostriamo 
che 


lm pg =D. 


Ricordando la definizione di limite in (D(R”))', dobbiamo far vedere che 


lim(7nvX, )) = lim((x, 7_nv@)) = 0 


Questo è ovvio perché per ogni valore di n abbastanza grande, il supporto di 
T_nv@ non interseca la palla ||x]| < R e quindi, per ogni valore di n abbastanza 
grande, 


Supponiamo ora che una funzione f(x) sia localmente integrabile su R e 
che essa sia derivabile (come funzione) su un aperto £ con derivata che è 
localmente integrabile su £; ossia con derivata f'(x) che è integrabile su ogni 
compatto contenuto in 2. 

Sia x la derivata della distribuzione D;. Mostriamo che su 2 vale x = Dyp. 
Infatti, se @ ha supporto in £, si ha 


{x.6) = —D,6) -- [i fa 


per definizione di derivata nel senso delle distribuzioni e per la definizione di 
Da 
D'altra parte, 


(Dr, 9)= [PU f PU | [MIA (1,9). 


perché il supporto di @ è un compatto contenuto in 2. 
Quest’osservazione si generalizza facilmente a funzioni e distribuzioni su 
R”. Anzi, si prova facilmente: 


Teorema 372 Siano xi e X2 due distribuzioni e sia K un aperto che contiene 
il supporto di x1 — X2. Allora, K contiene anche il supporto di x} — Xb- 


Ossia, se due distribuzioni operano nello stesso modo su tutte le funzioni 
test che hanno supporto in un aperto €, nello stesso modo operano anche le 
loro derivate. 
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Esempio 373 All’esempio 368 abbiamo calcolato la derivata di log |x|]. Con- 
sideriamo ora la funzione log x/x? + y? su R?. Si vede facilmente che questa 
funzione è localmente integrabile (si passi a coordinate polari) e quindi che 
identifica una distribuzione regolare. Vogliamo calcolarne il laplaciano. 

Un calcolo diretto mostra che per (x,y) # 0 si ha 


Alogy/a2+y?2= 0. 


Dunque, per quanto detto sopra, il laplaciano della funzione log x/x? + y? cal- 
colata nel senso delle distribuzioni è nullo in ogni aperto che non contiene 
l’origine; ossia, il supporto del laplaciano di log /x2 + y? è l'origine. Calco- 
liamolo ora usando direttamente la definizione. Sia (x,y) una funzione test. 
Iterando la definizione delle derivate, si vede che 


(Ax, 6) = (x Ad) 


e quindi, se x è la distribuzione regolare che corrisponde a log /x? + y?, va 
calcolato 


f, fee vert] (Motard tim | [og va? + 9A] (A6(0, ce d. 


Qui, B. è una palla di raggio e intorno all’origine. 
Indicando con C. la frontiera di B. e integrando per parti si trova 


si su, [log VET [Ag(x, y)] de dy 


= LAT ylogeds— | @(x, vi log va2+y2ds. (4.8) 
Ce 


(01 Ov 


R?— Be 


In questo calcolo si è usato il fatto che A log /22 + y? = 0 per 12 + y? > e? e 
il fatto che @(x,y) ha supporto compatto. 
La derivata - è la derivata “esterna” alla circonferenza C. e quindi 


— sin@ 


21-00] 


— così 

— sin @ 
è il versore normale alla circonferenza orientato verso l’origine, e quindi “ester- 
no” rispetto alla regione R° — B.. 


— così 


Si noti infatti che 
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Dunque, 


d 
— I 
[Zac 
2r 
= -/ {d,(ecos?, e sin 0) così + dy(e così, e sin 0) sin @}[e log e] dd + 0 
0 


per e + 0. Notiamo ora che 


VlogV/x? + y? = Ì [e Vil 


x + y? 


Si ha quindi 
-/ 0(2,9) È log VT +y2 ds = 
C: Ov 
nb 1 — così 
-/ $(e così, esin 8) 3 [| ecos? esin? | | | (e d0) 
0 
2r 
= J @(e così, e sin 0) dd + 2r@(0,). 
0 


Passando al limite per e + 0+ in (4.8), si trova quindi 


Alogyva?2+gy2= 276. 1 
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4.2 La trasformata di Fourier di funzioni 


Sia f(x) una funzione definita su R, a valori reali o complessi. La sua TRA- 
SFORMATA DI FOURIER è la funzione della variabile reale w 


+00 
O J e-È% f(1) di. (49) 
Noi ci limiteremo a studiare la trasformata di Fourier di funzioni definite 
su R; è però importante sapere che se f(x) è definita su R” allora la sua 
trasformata di Fourier è 


f@=f e*-iad, cer 


(in questa formula, £ - x indica il prodotto scalare di € e di x). 

Talvolta indicheremo la trasformata di Fourier di f col simbolo F(f). 

Si noti che f denota sia la trasformata di Fourier che la TRASFORMATA DI 
LAPLACE di f. La trasformata di Laplace si definisce quando f(x) = 0 per 
x>Q0edè data da 


A 


fa= ferma 


(indichiamo con t la variabile di integrazione perché spesso essa rappresenta il 
tempo). 

Il parametro A è un numero complesso ed il dominio di f (A) è l'insieme dei 
numeri complessi per i quali l’integrale improprio converge. 

Il contesto chiarisce il significato del simbolo; si noti però che se f(x) = 0 
per r < 0 ese la sua trasformata di Laplace esiste per Re A > —e, e > 0, allora 
vale 


+00 


LA) = li "ed f(1)dt= J ei f(1) di = F(P)(1). 


_—-00 


Però, in generale, la trasformata di Fourier non ammette estensione al 
piano complesso. 

Prima di studiare la trasformata di Fourier, è necessario dire per quale 
classe di funzioni essa è definita. E’ immediato notare che la definizione di 
trasformata di Fourier ha senso se f è integrabile (nel senso di Lebesgue) su 
R: se f € L®(R) l'integrale che definisce f (w) converge per ogni w e anzi per 
ogni w vale 


I) < Iflz®) 
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Dunque, la trasformazione 
faf(w) 


è lineare e continua da L!(R) in C, per ogni w fissato. 

Quest’osservazione suggerisce di studiare la trasformata di Fourier su L!(R). 
In realtà gli spazi L?(R) sono troppo piccoli per molte delle applicazioni nel- 
le quali la trasformata di Fourier interviene. Però conviene studiare prima 
le proprietà della trasformata di Fourier di funzioni integrabili e poi il caso 
delle funzioni a quadrato integrabile. Ciò indicherà la via per estendere la 
trasformata a spazi molto più grandi. 


4.2.1 Le proprietà della trasformata di Fourier su L!(R) 
La trasformata di Fourier è ovviamente lineare, 

F(af + B9)= af + 89. 
Le proprietà seguenti si verificano immediatamente: 

se g(t)= f(t—h) allora glw)=e*f(w), 

sea740e g(t)= f(at) allora g(w)= ui (È) | 
Si confrontino con le corrispondenti proprietà della trasformata di Laplace. 
Inoltre: 


Teorema 374 Se f € L!(R) allora la sua trasformata di Fourier è uniforme- 


mente continua su R. 
Dim. E: 

A A +00 

fl) -f()= fl - ep di 
Va provato: 


A 


Ve>035=6>0: |w-w]<e > |ÎWw)- f(W)]<evw w e 


Si fissa quindi e > 0. Sia 7. tale che 


ri Fat < e/4. 
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Allora, 
Te ; i) 
INUaiLa msn 


Leona] [ron 


Te 
2 +f Cn ad Ra 
TE 


+00 
€ P I 
ge ciwt _ p7WwWt t dt. 
Sa vd e Sh |f(5] 


La funzione s + ef è uniformemente continua sui compatti e quindi esiste 
o = 0 > 0 tale che se 


Do 


lot wit|<|w-Ww'|T.< 0, ossia se lw-w|<a/T, 


allora 
€ 


RISO] at] 


Dunque, per |w— w'| < d. = 0e/T. vale 


I) f@<e. a 


iwt __ pit 
sea 


In modo simile si prova: 


Teorema 375 Sia (f,) una successione in L*(R) fn + fo nella norma di 
L!(R). Allora, 


lim fn(w) = folw), 


uniformemente su R. 


L’immediata dimostrazione si omette. 
Ricordiamo ora? che se f e g sono integrabili su R allora la CONVOLUZIONE 


+00 


h(t)=(f*9)(t) = f(t— s)g(s) ds 


esiste in L'(R) (non è detto che debba esistere puntualmente). Vale inoltre 


Ilie < [Lg] - 


dalla teoria dell’integrazione secondo Lebesgue. 
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Dunque, È esiste e, per il teorema di Fubini?, 


h(w =ffef — SU-5d( s) ds dt = Lt, it f(t — s) dt g(s) ds 
= [Lf IMI fa) 


Osservazione 376 La formula precedente è importantissima per le applica- 
zioni. Si osservi che la sua dimostrazione dipende dal fatto che la misura di 
Lebesgue è invariante per traslazioni e dal fatto che t + e! è un omomorfismo 
del gruppo additivo R nel gruppo moltiplicativo dei reali positivi. i 


L’operazione di convoluzione ha le seguenti proprietà; 
e f*(g+h)=f*g+f=h; 
ef*xgq=gx* f. 
Per questo si parla anche di “prodotto di convoluzione”. Però si tratta di un 


prodotto privo di elemento neutro perchè non esiste una funzione g tale che 
f*g= f per ogni f. 


4.2.1.1 Il teorema di Riemann-Lebesgue 


Vogliamo ora studiare 
lim f(w) 
|u|H+00 
quando f è integrabile. Consideriamo prima di tutto gli operatori di traslazione 
su L'(R). Se 7 è fissato, con 7, indichiamo l’operatore da L'(R) in sé definito 
da 


(7, f)(t) = f(t- 7) 


Ovviamente: 


Teorema 377 Sia 7 fissato. L’operatore T, da L*(R) in sé è lineare e conti- 
nuo. 


Si sa, dalla teoria dell’integrazione secondo Lebesgue: 


Teorema 378 (di LEBESGUE) Sì fissi f € L'(R) e si consideri la funzione 
T-T.f daR in L!(R). Questa funzione è continua. 


?relativo allo scambio di ordine di integrazione dell’integrale di Lebesgue. 
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Figura 4.1: 


Usando il teorema 378 si prova: 


Teorema 379 (di RIEMANN-LEBESGUE) Sia f € L!(R). Vale: 


lim f(w)=0. 
|w|H+00 
Dim. Per definizione, 
A +00 . 
f(w) ali e“ f(t) dt. (4.10) 
Si faccia la sostituzione t = 7 + # e si noti che 
e i@(T+r/w) _ eTiWTeTit Da — elit . 
Si trova: UE, 
f(w)=- f(1+n/w)eT dr. (4.11) 


_—00 


Sommando (4.11) e (4.10) si trova 


"i UG) fr + nf) 


ie.) 


così che 
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K<zf NO -s+ r/r. 


_—00 


Essendo f € L'(R), il membro destro tende a zero per |u| + +00, dal 
teorema 378. I 


Osserviamo ora: 


Teorema 380 Sta f una funzione derivabile su R e siano integrabili sia f che 
la sua derivata f'. Allora vale: 


A 


(FI) @) = iwfl). 
Dim. L’uguaglianza 7 
M=10+f fd 


e l’integrabilità di f e di f/ mostrano 


li P=0, 
Scriviamo ora 
dr i ; ia 
ni EP) dt = e CR _ e =D + if e dt. 
-T DÈ 


L’asserto segue passando al limite per |T] > +00. I 


Nelle ipotesi del teorema 380, applicando il teorema di Riemann-Lebesgue 
ad f', si trova 


lim wf(w)=0 
|u|]3d+00 
e in generale se esistono e sono integrabili f, f', ... f, allora 
lim w*f(w)=0: (4.12) 
|u|3d+00 


la regolarità di f si riflette sul comportamento asintotico di f . D'altra parte: 


Teorema 381 Se f(t) e tf(t) sono ambedue integrabili, allora f(w) è deriva- 
bile, con derivata 
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Dim. L’integrabilità di tf(t) permette di giustificare lo scambio della derivata 
rispetto ad w con l’integrale. n 


Analogamente si vede che se f è continua e #£ f(t) è integrabile allora f(w) 
è k volte derivabile. Dunque, il comportamento asintotico di f(t) si riflette 
sulla regolarità di f(w). 

E’ importante ricordare queste proprietà, che sono la chiave per l’estensione 
della definizione della trasformata di Fourier. 


4.2.2 L’antitrasformata di Fourier 


A 


Vogliamo ora capire sotto quali condizioni la conoscenza di f permette di 
ricostruire f. Consideriamo prima di tutto il caso particolare 


h(t) = e. 


In questo caso, È si calcola facilmente usando la definizione della trasformata 
di Fourier, 


e quindi È è integrabile. 
Sia t > 0. Usando il metodo dei residui? si vede facilmente che 


Fee ) | 
J. pr e dw = 2riRes est, i = 2re *. 
In modo analogo, se t < 0 si ha 
ve, 2 
f e Ta dw = 2riRes e, -il = 2re'. 


Dunque, in quest’esempio particolare, nota h, la funzione A si ritrova calco- 
lando 
1 où iwt] 
— e““h(w)dw. 
27 Jo 
Questa relazione tra A ed h vale molto più in generale; ma non può valere per 
la generica funzione integrabile perché generalmente la sua trasformata non è 
integrabile. 


3concernente le funzioni analitiche. 
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Esempio 382 La funzione caratteristica dell’intervallo |-T, T], 


()= 1 se te|-T,7] 
X-TTl}7 I 0 altrimenti 


è integrabile. La sua trasformata di Fourier si calcola immediatamente ed è 


5 sinwT 


fm = ES. 


wW 


Questa funzione non è integrabile secondo Lebesgue, perché si sa che non è 
assolutamente integrabile. n 


Limitiamoci dunque a studiare l’invertibilità della trasformata di Fourier sotto 
ipotesi assai più restrittive del necessario, ma sufficiente per il seguito. 
Notiamo prima di tutto che 


1 . 
— —_dw=1 
2rJ_o 1+w? 


e quindi, come si è visto al paragrafo 2.4, da essa si può costruire l’identità 


approssimata (h,), 
1|1 2 
E 
v|2r1+(w/v) 
Vale quindi 


TM (4.19) 
= lim — — s)—————_—ds. j 
v+0 27 J_o i v1+(s/v)? i 
Inoltre, ciascuna delle funzioni A, è una trasformata di Fourier, 
hy(w) = F(e't). (4.14) 
Fatte queste premesse, possiamo provare: 
Teorema 383 Sia f € C°(R) e siano f, f', f" in L!(R). Allora vale 
1 Lt 
F(0= >J et f(w) dw . (4.15) 


Dim. Si è già notato che, nelle ipotesi del teorema, 


lim wf(w)=0 


|u|Hd+00 
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(si veda (4.12)) e quindi la funzione continua f è integrabile su R. Ciò mostra 
che l’integrale in (4.15) ha senso. Inoltre, l’integrabilità di f' mostra che f è 
limitata. 

Consideriamo l’uguaglianza (4.13). Usando (4.14), questa si scrive 


ine limi e-s | li 1° piangi ar ds. 


27 v+0+ J_go 


La funzione (r,t) > f(t— s)e-#Te-"l è integrabile su R? e quindi si può 
usare il teorema di Fubini per scambiare l’ordine di integrazione ottenendo 


+00 1 +00 . 
ie i _ —isr —v|r| 
f(t) lim _ x DI f(t- s)e ds e ld 
im LD (| gio n 
info | fe ae el dr 
De 1 ua mul die 1 ii ito f d. 
= 7 mM € (—r) PP Da de 6 F(w) U . 


Lo scambio del segno di limite col segno di integrale è lecito perché 


[{ 0a] sli 


(0.0) 


e, nelle ipotesi del teorema, f è integrabile. 
Ciò completa la dimostrazione. 8 


La formula (4.15) si chiama la formula dell’ANTITRASFORMATA DI FoU- 
RIER. Ripetiamo che essa vale sotto condizioni assai più generali di quelle 
assunte nel teorema 383. Per esempio, si è visto che essa vale per la funzione 
e_!"l che non è derivabile su R. Però l’enunciato del teorema 383 è sufficiente 
per il seguito. 


Osservazione 384 La formula dell’antitrasformata di Fourier si può ottenere 
anche usando altre identità approssimate, in particolare usando quella che 
introduciamo in questa osservazione. 
Sia 
f(a) = e ©. (4.16) 


Si può provare che la sua trasformata di Fourier è 


fw) = V2re © 12 Ì 


302. CAPITOLO 4. DISTRIBUZIONI E TRASFORMATA DI FOURIER 


una funzione integrabile su R e non negativa. Si ricordi infatti L’INTEGRALE 
DI LAPLACE, 


+00 
J e dx = VT. 


Si scriva quindi 
+00 
[erenan= PA "fe IE/DHi/Y3 d[(e/V2) + iw/v2) 
er (" e ds = V2re 1? 


Si vede immediatamente che la successione di funzioni (h,), 


1 
h(2) = De CA 


è un'identità approssimata, la cui antitraformata di Fourier è 


en 


Il teorema 383 si può provare anche usando quest’identità approssimata. 
Si noti che l’identità approssimata costruita a partire da (4.16) è quella che 
permette di provare il Teorema di Weierstrass, Teorema 47. 1 


4.2.3 La trasformata di Fourier su L?(R) 


Abbiamo detto che intendiamo estendere la trasformata di Fourier ad un in- 
sieme assai più grande di L'(R). Come primo passo, estendiamola ad L?(R). 
Notiamo però che anche L!(R)UL?(R) è ancora troppo piccolo per molte delle 
applicazioni nelle quali interviene la trasformata di Fourier. 

Usiamo il simbolo! D(R) che indica l’insieme delle funzioni di classe C'° 
a supporto compatto in R. Una proprietà? che non è difficile mostrare, è che 
D(R) è denso sia în L!(R) che in L?(R). Inoltre, ogni f € D(R) verifica le 
condizioni del teorema 383 e quindi per essa vale la formula dell’antitrasfor- 
mata. 

Introduciamo la trasformazione lineare 7 su D(R), definita da 


Ff=f. 


4Le proprietà di questo spazio sono state studiate al paragrafo 4.1.1. Non è però 
necessario conoscerle per leggere questa parte sulla trasformata di Fourier. 
“che non abbiamo provato 


4.2. LA TRASFORMATA DI FOURIER DI FUNZIONI 303 


Consideriamo questa come trasformazione su L?(R), con dominio D(R) denso 
in L°(R). 
Il teorema di Riemann-Lebesgue implica che, se f € D(R) allora 


(si veda (4.12) e quindi che f € L?(R). Dunque, F è una trasformazione da 
L?(R) in sé, con dominio denso. 
Siano ora f e g elementi di D(R). Vale: 


(ee) (e.0) 


OI ff ee 
+ 


+00 +00 Do, 
si > # | i (e)etr dr i(w)dw = 3 f(—w)g(w)dw. 
Notando che 
n +00 ; +oo _ el 
f(w= | flea= |" fede = FM), 


l'uguaglianza precedente conduce a: 


Teorema 385 Se f, g appartengono a D(R) allora vale 


saga FMI) 
e quindi anche 
Fog tI Fila (4.17) 


Ponendo f = g in (4.20) si trova l’IDENTITÀ DI PARSEVAL 


1 A 
Mile Mile. 


Ciò mostra che 


Teorema 386 La trasformazione F, definita su D(R), da L?(R) in sé è con- 
tinua, con norma 1/V27, e quindi ammette estensione unica ad L?(R). 
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Un calcolo analogo a quello visto sopra mostra che vale anche l’uguaglianza 
+00 +00 


Î(5)g(s) ds = f(s)9(8) ds (4.18) 
che va sotto il nome di IDENTITÀ DI PLANCHEREL. Introducendo il simbolo 
+00 
Kg) = f  s@v)at= (0,9), (4.19) 
la (4.18) si scrive _ 
(f,9)=((£,9). (4.20) 
Osservazione 387 Si noti che: 


1. il funzionale ((x, y)) è lineare sia in x, tenendo y costante, che in y, tenen- 
do x costante. In generale si chiama BILINEARE un funzionale F(x,y) 
definito su uno spazio lineare X tale che 


x F(,y) è continuo per ogni y € X 

yY F(x,y) è continuo per ogni x € X.. 
Si noti che in generale un funzionale bilineare non è lineare su X_ x X, 
ossia non è lineare la trasformazione (2,4) + F(2,y). 


2. i due termini nella notazione ((-, -)) si possono scambiare: 
Ka, f) = Pg) = 9) = 9 fa 


Indichiamo con 7 l’estensione per continuità di F ad L?(R) (è ovvio che 
in pratica si userà il medesimo simbolo per le due trasformazioni). Per la 
trasformazione 7 continuano a valere le identità di Parseval e di Plancherel. 


Osservazione 388 La trasformata di Fourier F è definita su L?(R) come 
estensione per continuità. In generale, l’integrale (4.9) non converge se la 
funzione è a quadrato integrabile. n 


Tutti gli argomenti precedenti possono ripetersi per la trasformazione G da 
D'E E(Riin LR, 


GMT etti. 


_ 2] 


Anche G si estende per continuità ad L?(R). Provvisoriamente, indichiamo 
con G tale estensione. Per essa vale 


ossia: 
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Teorema 389 La trasformazione di Fourier è biunivoca su L?(R) ed ha in- 
versa continua. 


Si noti che una proprietà analoga non vale né su L!(R) né su D(R). 

Ricapitolando, abbiamo esteso la trasformata e l’antitrasformata di Fourier 
ad L?(R) per continuità. Si sa, dal teorema 266 che l’estensione per continuità 
può anche costruirsi calcolando aggiunti e quindi la trasformata di Fourier 
si potrà estendere ad L?(R) calcolando 7*. Conviene vedere esplicitamente 
anche questo metodo che suggerisce come estendere la trasformata di Fourier 
a spazi assai più grandi. 


4.2.3.1 L’estensione “per trasposizione” della trasformata di Fou- 
rier ad L?(R) 


Sia H uno spazio di Hilbert e sia A: H + H un operatore lineare continuo 
con dominio denso. Ricordiamo (dal paragrafo 3.6.1) che per definizione A* 
è definito su tutto lo spazio H e che per definizione A*k è l’unico elemento 2 
tale che 
(Ah, k) 5 = a; z)y è 

L'esistenza di 2 è garantita dal teorema di Riesz e 2 è unico perchè il dominio 
di A è denso. Inoltre, A** è l'estensione continua di A ad H e quindi questo è 
un modo (un po’ involuto) per costruire l’estensione continua di A. 

Questa costruzione si può applicare in particolare allo spazio H = L?(R) 
ed all’operatore lineare continuo 7 il cui dominio D(R) è denso il L?(R): 
Si ha F = F**. Elaborando quest’idea troveremo un modo per estendere 
la trasformata di Fourier a spazzi “molto grandi” che però non sono spazi di 
Hilbert. L’idea va rielaborata in modo da nascondere l’uso del prodotto interno 
e del Teorema di Riesz. Aiutano in questo l’identità di Plancherel (4.19) e il 
funzionale bilineare (4.18). 

E’ utile ricordare la notazione per i funzionali lineari su un generico spazio 
di Banach introdotta nel paragrafo 2.6.3.1: 


Ya) = ((V, 2) 
che permette di interpretare i due membri dell’identità di Plancherel: (( Î.9) 
si può interpretare come il valore preso su g dell’elemento f dello spazio duale. 


Tornando all’identità di Plancherel, consideriamo la seguente catena di 
uguaglianze: 


(Ff,g) = (Ff,9) = (4F9) = (F°/,9) 
] | 


(Plancherel) 


((f,Fg)) (Fio) = 7°.) 


306 CAPITOLO 4. DISTRIBUZIONI E TRASFORMATA DI FOURIER 


Dunque, possiamo intendere F*f = Ff come elemento dello spazio duale: 
quell’elemento che a g € D(R) fa corrispondere il numero ((f,Fg)). Ossia, F f 
è definita mediante l'uguaglianza 


(Ff,g)=(f,9) VgeD. (4.21) 


Questa uguaglianza non fa più uso esplicito del Teorema di Riesz e sug- 
gerisce un modo per estendere la trasformata di Fourier ad uno spazio molto 
grande: prima si identifica uno spazio molto piccolo, con una topologia molto 
forte, su cui la trasformata di Fourier è continua e biunivoca. Si usa quindi un 
metodo “di trasposizione” per estenderla al duale dello spazio. L’idea intuitiva 
è che se lo spazio è “piccolo” il suo duale sarà “grande”. Va notato subito però 
che lo spazio “piccolo” da usare non è D(R) perché la trasformata di Fourier di 
una @ € D(R) non appartiene a D(R). Introdurremo nel prossimo paragrafo 
lo spazio S, più grande di D(R), ancora denso sia in L'(R) che in L?(R) e che 
può usarsi a questo scopo. 


Osservazione 390 Concludiamo con queste osservazioni: 


1. Abbiamo fatto intervenire il funzionale ((-, -)), lineare nei due argomenti, 
invece di usare il prodotto interno. La ragione è che lo spazio S che 
introdurremo al prossimo paragrafo non è di Hilbert e quindi non ha 
prodotto interno. 


2. E’ immediato calcolare che se $ € D(R) si ha 


F'$= J "° etits(u) du=2nF6, 


(0.0) 


Fips sa e*$(w)dw= Fd. 


(o.0) 


3. La trasformata di Fourier su L?(R) permette di ottenere delle formule 
interessanti. Presentiamo un esempio. Applichiamo l’identità di Parseval 
alla funzione X{-1,1]; studiata all’esempio 382. La sua trasformata di 
Fourier 


sin w 
2 


wW 


è in L?(R), come si verifica immediatamente, e come deve essere perché 
X[-1,1] è a quadrato integrabile. Dunque, 


+ l sinw 2 +00 . 
2 n dw = 27 [x1-1,4(2)]f de = 47. 


(0.0) (o) 
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Si trova quindi 


4.3 Distribuzioni temperate 


4.3.1. Lo spazio S e il suo duale 


L’idea per la scelta dello spazio S su cui definire la trasformata di Fourier è 
fornita dal teorema di Riemann-Lebesgue, e dalle sue conseguenze: la rego- 
larità di f si trasferisce nel comportamento asintotico di f: il comportamento 
asintotico di f si trasferisce nella regolarità di f , e viceversa. Ciò suggerisce 
di introdurre lo spazio S i cui elementi sono le funzioni $ € C®°(R) tali che: 

lim atdM (2) s0 Vea (4.22) 


|| H+00 


E° chiaro che S è un sottoinsieme sia di L'(R) che di L?(R) e che per gli 
elementi di £ valgono sia la formula della trasformata che dell’antitrasformata 
di Fourier: 


d@)= f " e-dtg(t) di, O(î) . J "e (1) du. 


00 27 —00 


Gli integrali convergono per ogni w. 

Vogliamo mimare su S la costruzione della trasformata ottenuta per tra- 
sposizione su L?(R). Per questo è necessario munire S di una topologia la 
quale tenga conto della proprietà (4.22). E’ un fatto che ciò non può farsi 
introducendo una norma in S. D'altra parte, la definizione della topologia 
porterebbe via troppo tempo. Dunque limitiamoci a introdurre un concetto 
di convergenza di successioni in S. 

Per definizione, 


lim@,(x)=0 in$ 


quando per ogni k intero non negativo e per ogni r intero non negativo si ha 
lim e*#M (x) = 0 


uniformemente su R. 


5dovremmo usare la notazione più completa S(R) perché una definizione analoga a quella 
che andiamo a dare può ripetersi anche per funzioni su R”, ottenendo lo spazio S(R”). Però 
in questa parte lavoreremo solamente con funzioni di una variabile e quindi useremo la 
notazione più semplice 5. 
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Esplicitamente questo vuol dire: 


Ve>03N = M(e,k,r):n> N(e,k,r) > [269 (2)j<e. 


Si è scritta esplicitamente questa condizione per sottolineare che la convergenza 
NON è uniforme in k ed r. 
Definiamo inoltre: 


Lo spazio lineare $, dotato della definizione di convergenza appena introdotta, 
si chiama lo spazio delle FUNZIONI RAPIDAMENTE DECRESCENTI SU R. 

Sia ora A un funzionale su S oppure una trasformazione da $ in sé. Diremo 
che A è continuo quando 


Mostriamo alcuni esempi di trasformazioni continue da $ in sé. 


Esempio 391 le trasformazioni 


d-+d+%, da ad 


(con w € $S fissata) sono continue e la seconda è anche lineare. 
Più ancora, sia p un polinomio. La trasformazione lineare 


d() > p(x)0() 


è continua. 
E’ anche continua le trasformazione 


d(r) + d(ax) sea #0 


Invece, $(0x) = @(0) £ S a meno che sia @(0) = 0). 
Per ogni w fissato, la trasformazione 


d(1) > e d(x) 


è continua. In generale, se f € C®(R) e se f e tutte le sue derivate crescono 
in modo polinomiale, la trasformazione lineare 


d(x) > f(2)0(7) 


è continua. 
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Inoltre: 
Teorema 392 Sì ha: 


1. L'operazione di derivazione di qualunque ordine k: 
dI D"6 
è continua da S în sé; 


2. La trasformata di Fourier F e la antitrasformata trasformano &S in sé, 
sono continue e biunivoche. 


In particolare, la trasformata di Fourier è continua surgettiva ed invertibile 
con inversa continua da S in sé. 


Dim. La linearità delle trasformazioni è ovvia ed è facile vedere che le de- 
rivate trasformano S in sé e sono trasformazioni continue. Esaminiamo la 
trasformata di Fourier. 

Mostriamo prima che 7 trasforma $ in sé. Sia per questo @ E & e sia ò la 


sua trasformata: 
+00 


dl)= fed 


La funzione x*@(x) è in S per ogni k e quindi 
+00 


lim D*é(w)=(-i)f lim e 2(r*6(x)) dc =0 


|u| +00 lu|>+00 J_oo 


Per il Teorema di Riemann-Lebesgue. 
Analogamente, 


lim w"$(w)= lim [we "| $(x) de 


|w|++00 lw]Ò+00 J_oo 


a [o di | Wild : Dive 8" (a) de =0. 


lw|3+00 J_oo da" 


Naturalmente i due casi si possono combinare ottenendo 


k 


lim =0. 
|u|3d+00 


Dunque 7 trasforma $£ in sé. Calcoli analoghi mostrano che anche la antitra- 
sformata di Fourier trasforma $ in sé. 
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Proviamo la continuità. Sia (%,) una qualsiasi successione tendente a zero 
in S. Proviamo che la successione (7%,) tende a zero. Fissiamo per questo 
ed r e consideriamo 


HT { SP ping (7) da = /  grent r'un(a)] da 


(0.0) 


3 / arm | LA = bn (a)] dr. (4.23) 


—e 
dal 
Integriamo per parti tenendo conto che 


lim |P W,(0))=0, 


le] +00 


Si trova: 


= (-)T*(-1)° "i ppc RO] dr. 


a Lira 


Sia ora e > 0. Esiste N(e, &, r) tale che 


n Nek) => (tare 


così che, per tali indici n si ha anche 


d” +00 : 
w J e ule)de 


< TE. 
du J_g n 


Questo prova la continuità di 7. La trasformazioine 77? si studia in modo 
analogo. 
La trasformazione 7 è suriettiva perché ammette l’inversa. 


Con £' indichiamo lo spazio lineare dei funzionali lineari e continui su $, 
dotato della relazione di convergenza seguente 


limi=l% «> limi,(0)= bd) Vées. 


Si confronti questa definizione di convergenza con la convergenza debole stella 
e con la convergenza in (D(R))'. 

Gli elementi di £' si chiamano DISTRIBUZIONI TEMPERATE. 

Come al solito, per indicare l’azione di / € S' su @ € $S, invece di scrivere 


I(d) scriveremo 
(0). 


Mostriamo ora alcuni esempi di distribuzioni temperate. 
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Esempio 393 Sia / tale che 


E’ immediato verificare che / è lineare e continuo, ossia che l € S'. 
Questa distribuzione è particolarmente importante per le applicazioni ed 
ha un simbolo standard: si indica col simbolo è, 


((d, 6)) = (0) 


e si chiama DELTA DI DIRAC. 
E ancora immediato verificare la continuità di 


o) => DE arP®) (cx) . 1 


k=0 


In seguito chiariremo le relazioni tra le due distribuzioni temperate intro- 
dotte nell’esempio precedente. 
Consideriamo ora: 


Esempio 394 Sia f € LP(R), 1 < p< +00. E’ una distribuzione temperata 
quella definita da 


+00 
dI f(5)0(5) ds. 
Questo si verifica immediatamente usando il teorema della convergenza do- 
minata, se p = 1. Se p > 1 si usa la disuguaglianza di Hoelder per notare 
che 


f(a) e L(R). 


c+1 

Si scrive quindi 
si sio 
da aa 


H6()as= / [A+ 29)0(0)] de. 


_—00 


Sappiamo già che la trasformazione che a @ associa (1+ x?)@(x) è conti- 
nua. E quindi la trasformazione che stiamo studiando è continua, essendo 
composizione delle due trasformazioni lineari e continue 


f(x) 
1a. 2 (2) de. 1 


$-+(1+29)6(2), v>f ° 
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Le particolari distribuzioni introdotte nell’esempio 394 si chiamano DISTRI- 
BUZIONI REGOLARI. Esse si indicano con un simbolo del tipo D; oppure più 
spesso semplicemente f o f fé. In analogia con questo simbolo, specialmente 
nei testi più applicativi, una distribuzione / si indica col simbolo 


64 fio 
attribuendo al simbolo “|” il significato del simbolo “((-,-))”. 
In pratica, non si distingue tra le funzioni e le distribuzioni regolari ad esse 
associate. Però, per maggior chiarezza in questa parte useremo il simbolo D; 
per indicare la distribuzione regolare identificata dalla funzione f. Si faccia 


solo attenzione a non confondere D; con Df che indica la derivata di f. 
Riportiamo di nuovo l’esempio seguente: 


Esempio 395 Sia (h,) un'identità approssimata. Per ogni @ € & si ha 
+00 

lim J ile, 
si veda il paragrafo 2.4. Ciò vale in particolare per t = 0 e quindi 

+00 

lim f ius) des. 
Dunque, la successione di distribuzioni regolari definite da 
+00 
d+ f hm(-s)0(9)ds 


converge in S' alla ò di Dirac. Si dice più brevemente che “le identità appros- 
simate approssimano la ò di Dirac”. n 


4.3.2 Distribuzioni e distribuzioni temperate 


La lettura di questo paragrafo richiede gli argomenti del 


paragrafo 4.1. Chi non ha studiato il paragrafo 4.1 può 
omettere la lettura di questo e passare ai successivi. 


Scegliendo di chiamare “distribuzioni temperate” gli elementi di £’, abbia- 
mo suggerito l’inclusione 
S'C (D(R)). 
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Quest’inclusione si prova facimente perché ogni @ € D(R) è anche in S e se 
(dn) è una successione tendente a zero nel senso di D(R), essa tende a zero 
anche nel senso di S. Infatti, 


d” 
da” 


è somma finita di termini del tipo 


ci gi (7) 


e queste successioni tendono a zero per n + +00 uniformemente su R, perché 
se ©n + 0 in D(R) allora esiste un compatto K che contiene i supporti di tutte 
le Dn. 

Ossia, ogni elemento di S' ammette restrizione a D(R) e quindi identifica un 
funzionale lineare continuo su D definendo ((1, d))pp mediante l'uguaglianza 
seguente: 


(l, 0) p'p=pet.((l, d)) 1,5 - 


Mostriamo che, viceversa, ogni elemento di D'(R) è restrizione di al più un 
elemento di 5’. Per questo basta provare 


(Ig) =0  V6éEDAR)I + 1=0. (4.24) 


L’uguaglianza ! = 0 va intesa in £’, ossia va provato che ((l, w4)) = 0 per ogni 
w € S. Questo fatto discende dal il teorema seguente, che non proviamo: 


Teorema 396 Lo spazio D(R) è denso in S. 


Usando questo risultato proviamo l’implicazione (4.24) ossia proviamo che se 
((I, d)) = 0 per ogni è € D(R) allora si ha ((1, 4)) = 0 anche per ogni w € S. Si 
noti che ((!, 9)) indica il valore di { € 5” su @ e che $ € S perché è € D(R) CS. 

Sia w € S. Il Teorema 396 mostra che esiste una successione (@,) di 
elementi di D(R) tale che $, + w in £. Quindi, 


(2,0) = lim({l, n) +0. 


Essendo w € £S arbitrario segue che / = 0. 

Ricapitolando, abbiamo visto che ogni distribuzione temperata è una distri- 
buzione. Mostriamo però che esistono distribuzioni che non sono distribuzioni 
temperate: 
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Esempio 397 Consideriamo la distribuzione regolare, elemento di D', iden- 
tificata dalla funzione f(x) = e. Essendo questa funzione localmente in- 
tegrabile essa definisce una distribuzione. Mostriamo che non definisce una 
distribuzione temperata. Per vederlo, consideriamo la funzione w(x) = e, 
che è un elemento di S. Ovviamente, 


ssi 4 2 
J e e” dr = +00. 


(0.0) 


Questo mostra che e”° non definisce una distribuzione temperata regolare. Per 
mostrare che non è nemmeno una distribuzione temperata, usiamo di nuovo il 
Teorema 396. Sia {,} una successione in D(R) che tende a w nel senso di S. 
Possiamo supporre che per ogni x sia 


M < di(®)  Pn(£) S On41(1) SU(2). 


La funzione f(x) = e** definisce quella distribuzione che associa a @, il 
valore 


+00 +00 


(Dr, 0n)) = f(e)n(x) de + f(£)d(r) de = +00. 


_-00 


per il teorema di Beppo Levi” e questo non potrebbe accadere se la distribu- 
zione D; fosse anche una distribuzione temperata. 


4.3.3 La trasformata di Fourier su S' 


Si è già detto che su $£ la trasformata di Fourier è definita dall’integrale (4.9), è 
lineare, continua iniettiva e suriettiva e che vale la formula dell’antitrasformata, 
che a sua volta è lineare, continua iniettiva e suriettiva. 

Con queste informazioni possiamo estendere la trasformata di Fourier ad 
S'. 

Si ricordi che se f € L?(R) la sua trasformata di Fourier può definirsi 
usando la formula (4.21) e che questa può interpretrarsi dicendo che f è quel 
funzionale lineare e continuo che a @ associa ((f, è). 

Traendo ispirazione da quest’osservazione, definiamo la TRASFORMATA DI 
FOURIER DI DISTRIBUZIONI TEMPERATE come segue: Sia / € £'. La sua 
trasformata di Fourier | è il funzionale lineare 


A 


da (1,0). 


"concernente lo sembio dell’integrale di Lebesgue con i limiti. 
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E’ immediato verificare che Î e S'. Quindi l'uguaglianza 


(d, 6) = (1,9) 


che ora definisce la trasformata di Fourier Î, estende la formula di Plancherel® 
Così come si estende ad S' la trasformazione 7, si estende anche l’antitra- 
sformata G: 


Gi ((Glò) = (1,90) 
e la relazione 


((F [GI], 0) = (UG (716) = (0 è) 


mostra che l’estensione di G è inversa destra di 7. Procedendo in modo analogo 
si vede che è anche inversa sinistra, e quindi che è l’antitrasformata di Fourier. 
Notiamo che: 


Teorema 398 La trasformata di Fourier è lineare continua e biunivoca da S' 
in sé, con inversa continua. 


Dim. Sia 
ossia 

lim((In, 6) = (lo, 0) = Vpes. (4.25) 
Vogliamo provare che lim i, = lo. Ogni ò è in $ e quindi scegliendo per @ la ò 


la (4.25) si scrive: 


A 


lim (ln, È) = (lo, d)) ossia lim((În, d)) di (To, È) hi 
Questa uguaglianza vale per ogni ò E & ossia per ogni @ € S&S e quindi 
lim li, = lo , 


ossia la proprietà che volevamo provare. 

La biunivocità della trasformata si ottiene perché, come si è già notato, 
anche l’antitrasformata si estende ad S'. 

Infine, l’argomento precedente può usarsi anche per provare la continuità 
dell’antitrasformata. 1 


Snotando che è — (1, d)) è un funzionale lineare e continuo, come composizione di 
trasformazioni lineari e continue. 

9A questo punto non è più necessario distinguere tra 7 e la sua estensione, che verrà 
ancora indicata col simbolo 7. Analogamente, l’estensione di G che ora introduciamo sarà 
indicata con G. 
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Osservazione 399 Ricordiamo il punto 1 dell’osservazione 390. Si capisce 
ora perché l’estensione per trasposizione della trasformata di Fourier ad L?(R) 
è stata fatta usando il funzionale bilineare ((-, -)) invece del prodotto interno. 


Esempio 400 Consideriamo ora alcuni esempi. 


1. Sia f € L'(R) e Dr la distribuzione regolare 
+00 


(D;, 6) = f(a)b(x) dr. 


La trasformata di Fourier di Dy è la distribuzione 


6-28 = fs) fear da 
-[|[Letia] ima 40,6): 


la trasformata di Fourier della distribuzione regolare identificata dalla 
funzione f è la distribuzione regolare identificata dalla funzione f. 


2. Consideriamo ora la funzione f(t) = e‘, che non è né integrabile né a 
quadrato integrabile, e quindi non ha trasformata di Fourier nel senso 
che abbiamo introdotto per le funzioni. Nel senso delle distribuzioni, la 
sua trasformata di Fourier è 


$+ (Dè) = J * °*$(2) de = 2r9(0). 


(e.0) 


Indicando con è, la distribuzione 


(6a: 9)) = P(a), 


si vede che 
Fle)\= rds. 


Usando le formule di Eulero, 
F(sinax) = —in{da — da}; F(cosax) = T{da + da}. Il 


Quest’esempio mostra che la trasformata di una distribuzione regolare 
può non essere una distribuzione regolare. 
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3. Sia er 
1 se 0 
o=f0 se |t|>T. 
Come si è visto all'esempio 382, 


n sinwT 


f(w)= : 


wW 


La funzione f non appartiene ad L(R); è però limitata e quindi identifica 
una distribuzione regolare D ;. 


Ad f come funzione la formula dell’antitrasformata che abbiamo provato 
al paragrafo 4.2.2 non può applicarsi. Invece, ad essa può applicarsi la 
formula dell’antitrasformata nel senso che abbiamo introdotto in S'. 


4. La trasformata è della delta di Dirac è la distribuzione 


d+ ((6,6) = (0) = ° d(s) ds. 


_—00 


E’ quindi la distribuzione regolare identificata dalla funzione identica- 
mente 1. Diremo, più semplicemente, che è la funzione 1: 


dal 
Quest’esempio mostra che la trasformata di una distribuzione che non è 


regolare può essere una distribuzione regolare. 


5. Viceversa, sia f(x) = 1. Dalla formula dell’antitrasformata si vede 
immediatamente che la sua trasformata è la distribuzione 270. 


Indichiamo provvisoriamente con A la distribuzione 


d + (A, gd) = —d(0) 


(vedremo più avanti un simboli migliore per identificare questa distribu- 
zione). La sua trasformata di Fourier è 


$+ (1,6) = (O W = J 07 


(0.0) 


la sua trasformata è ix. Si noti: 


F(A) = inF(6). 1 


318. CAPITOLO 4. DISTRIBUZIONI E TRASFORMATA DI FOURIER 


Osservazione 401 Si è detto, nell'esempio 370 del paragrafo 4.1.3.1 che per 
indicare una distribuzione x che agisce sulle funzioni @ della variabile x si indica 
anche la notazione x(x), anche se ovviamente non ha alcun senso parlare del 
“valore in x” della distribuzione x. Analogamente, per indicare 7, x è comune 
scrivere x(x — h). Con queste notazioni si ha: 


2rd(w 


= —iT{òi(w—-a)- bw+a)} 
T{dwW- a)+d(w+a)} 


4.3.4 Le operazioni sulle distribuzioni 


Si sa già che £' è uno spazio lineare, ossia che in £' è definito il prodotto 
per scalari e la somma!%; e in S' si è definita la trasformata di Fourier, con un 
metodo di trasposizione. Ancora con un metodo di trasposizione si definiscono 
altre operazioni, a partire dalle corrispondenti operazioni su S. 


1. Sia hf € Re 7, la traslazione in $, 
(Tn0)(x) = 0(c — h) 


(se A > 0 questa si interpreta come traslazione verso destra). Ovviamen- 
te, 7; è continua su £ e quindi per ogni / € S' si definisce 


Til: dA (Td). 
Se h > 0 questa si interpreta come traslazione (applicata ad l) verso 


sinistra. 


Si esprima in modo esplicito l’effetto di 7/ sulle distribuzioni regolari e 
si giustifichi la notazione più iti usata 7_, invece di 7}. 


10]a continuità delle trasformazioni x + ax e x + (x + 4A) si dimostra facilmente. 
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Esempio 402 Sia ò la delta di Dirac. Si ha: 
((Tnò, d)) = ((0,7T_10)) = 6(h)= ((d(2 — h),d)). 1 
2. Sia oraa #0 e sia 
Ra: (Rad)(x) = (ax). 
Anche RR, è continua da $ in sé e quindi si può definire R/, ponendo 
(Rial, 6) = (I Rab). (4.26) 


Sì verifica facilmente che se D; è la distribuzione regolare che corrisponde 
alla funzione integrabile f allora! 


/ 
R.(Ds) È“ DI IR /aff 


e quindi, per una generica / € £', si definisce 


1 / 
Ral = Rs l RI definita in (4.26. 
a 
Ossia, Ru! è definita dall’uguaglianza 
I i 1 
(Ral, 0) = (( Ta] Pre 1, d)) = (I, Ta] Puo?) 


3. Si è notato che se g € C”(R) è limitata con tutte le sue derivate, o anche 
se g è un polinomio, allora My: My = 9g@ è continua da S in sé. Ciò 
permette di definire 


(Mil), 6) = (l, M,6)). 


Si esamini l’azione di MI, sulle distribuzioni regolari e si spieghi perchè 
si scrive 


My 


invece di MEL. 


Osservazione 403 La M; è la “moltiplicazione” della distribuzione l per la 
funzione g. più comunemente, invece di scrivere Mg si scrive gl. 1 


!gi ricordi che in questa parte si lavora con funzioni e distribuzioni di una variabile. Si 
veda l’Esempio 362 per il caso generale. 


320 CAPITOLO 4. DISTRIBUZIONI E TRASFORMATA DI FOURIER 


Esempio 404 Sia y(x) € S. Si vuol calcolare Myda. Si ha: 


(Myda, 0) = (da V0) = V(a)d(a). 


Dunque, usando la notazione più comune (w)6(w— a) invece di Myòa, si ha 
YVWw)d(w- a)=Y(ab(w- a). (4.27) 
Quindi, se v(a) = 0 si ha y(w)i(w- a)=0. E 


4. Introduciamo ora la DERIVATA delle distribuzioni. 


Essendo continua la trasformazione D 


dPDo=@ 


da & in sé, definiremo 


(D'I, gd) = (I, D$)). 


Si esamini l’effetto di D' sulle distribuzioni regolari e si chiarisca perché 
invece di D' si usa il simbolo —D. Con questa notazione DI è definita 
da 


(DI, 6) = —(l, Dd)). 
La derivata di distribuzioni si indica anche con l’apice: 


DI=%: 


Esempio 405 Consideriamo la FUNZIONE DI HEAVISIDE 
0 se £<0 
Lia Î 1 se t>0. 


Questa funzione non è derivabile nel senso ordinario. E’ però derivabile 
nel senso delle distribuzioni, ossia è derivabile la distribuzione regolare ad essa 
associata, e vale 

+00 
(DD, 6) = —((u,d) = — d(s) ds = d(0). 


0 


Dunque la sua derivata è la delta di Dirac e scriveremo brevemente 


Du= ò. 
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Calcoliamo ora la derivata della delta di Dirac: 


(D6, d) = —((6, DO) = —9'(0). 


Dunque, Dò è la trasformazione (che all'esempio 400 abbiamo chiamato —A) 
d+-9(0). 1 


Sia ora f(x) una funzione di classe C1(R). Anche se f(x) cresce al più come 
un polinomio, la sua derivata può non crescere polinomialmente. E quindi Dp 
può non identificare una distribuzione temperata. In tal caso la derivata di D, 
nel senso delle distribuzioni temperate non è Dy, che non è una distribuzione 
temperata!?. 


4.3.5 Operazioni e trasformata di Fourier 


Studiamo ora le relazioni tra le operazioni introdotte in S' e la trasformata di 
Fourier. 


1. Calcoliamo prima di tutto 
FT) » 


Per definizione, 


(F(Th1), 6) = (741,6) = (I, T_1d)). 


Ora, 

A A +00 ‘È è 
Td =@(Ww+h)= J e i@+h)2g(x) dx = F(M;d) ove f(x) = e a. 
Dunque, 


F(T1) = Myl con f(a) = em. 


2. Analogamente, la trasformata di RR! si calcola da 


(F(Ral) 0) = (I, TRyod) 


|al 
Ora, 


+00 
R s6| (= Lf e i(2/9) "$ nf. e (2/0) g, dx = 
ina ta] Tal n 


J "at g(at) di = F(Rad). 


(0.0) 


ossia, la formula (4.4) vale in £’ solo se anche f’ definisce una distribuzione temperata. 
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Dunque, 


(F(Ral), 6) = WI, F(Rap)) = (RL 0) = (— 


3. Veniamo infine alla trasformata della derivata di una distribuzione: 


((F(DI), 6) = (DI, d) = — (1, DE) = — (I, F(M_x9)) = -(M_xl, 6) 
e quindi 
(Di) Myl ove f(w) = iw. 


Sî noti che in questo calcolo abbiamo usato la linearità di ambedue gli 
argomenti di ((-, -)). 


Osservazione 406 Si consideri la funzione di Heaviside u(t). La sua derivata 
è ò e quindi 


led = 
da cui sembra di poter dedurre è = 1. Sì noti che questa è una scrittura so0- 


lamente formale, a cui non abbiamo attribuito alcun significato, perché 1/(iw) 
non è integrabile. 


Un calcolo diretto mostra 


(a) = f Koae= f [fede 


0 00 


R +00 +00 kR 
= | — wr d dw= li dI q d 
im / e 2$(x) x Wu im / e " (1) dae 


R-++00 0 66 R-++00 266 
+00 1 —iRx 
. = € 
lim —_ °  $(de. 
R-+00 135 (HA 


Ciò mostra che l’azione di certe distribuzioni viene descritta mediante integrali 
dipendenti da parametri, e loro limiti. Noi non presentiamo questo aspetto 
del problema. Diciamo solamente che in questo modo si riesce a dare senso 
all’espressione @ = 1/(iw). 
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4.3.6 @Convoluzione di distribuzioni 


Ricordiamo che la convoluzione di due funzioni f e 9g è la funzione 


+00 
(f*9)(t) = f(t— s)g(s) ds 
definita per quei valori di # per i quali l’integrale (nel senso di Lebesgue) 
converge. 

Se f e g sono ambedue integrabili su R l’integrale converge q.0. e se f e 9g 
appartengono ad S l’integrale converge per ogni t. 

Il problema di estendere il concetto di convoluzione al caso delle distribu- 
zioni è piuttosto delicato, e ci limitiamo ad enunciare alcuni risultati. Conside- 
riamo due funzioni integrabili f e g. La loro convoluzione h = f * g identifica 
una distribuzione regolare D,, la cui azione su @ € & è: 


S_[[ 16-00] f]/ 16-09] ww 


(oe) (0.0) 


+00 +00 
-/[// s06+ na] 

Per interpretare la formula precedente quando f e 9g sono sostituite da 
distribuzioni, è necessario considerare funzioni @ dipendenti da due variabili x 
ed y e, per ogni valore di una di esse, per esempio y, applicare una distribuzione 
l alla funzione x + @(x,y). Per intendere che / agisce sulla è vista come 
funzione di x, scriveremo!5 1, invece di /. 

Siano ora { ed m due distribuzioni. Per definire il significato di { * m, 
CONVOLUZIONE di / e di m, dobbiamo spiegare come essa agisce su ciascuna 
funzione @ € S. Per questo, scelta @ € 5, consideriamo la funzione x + 
(x + y) = T_yò, per ogni scelta di y € R, e consideriamo il numero!4 


(Ma, (1 +y))) = (Ma, T_y0)). 


Si trova in questo modo una funzione 


VM) = (ma, (c++). 


Se accade che w% € $, allora può definirsi 


(MU 0) = (My 0) 


13abbiamo usato anche il simbolo /(x). In questo paragrafo è probabilmente più chiaro 
usare il simbolo /, che meno ricorda quello di una funzione della variabile x. 

4ripetiamo che l’indice x di my indica che la funzione 9(r+y) = (7_yphi) (x) deve essere 
considerata una funzione di x per ogni valore del parametro y. 
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e per definizione porremo 


(Lx, 6) = (lx m)z, 6) = (0) = ly, (ma, 62 +) 
= ({ty, ma, T,0)) (4.28) 


dove 7_,@ è la funzione £ + (7_y@) (x) = (x +). 


Si noti che per poter utilizzare la definizione precedente abbiamo bisogno 
di più che non semplicemente w € S: abbiamo bisogno che la funzione 


DT) + W(y) = (ma, 0(c£ +9) 
sia continua da S in sé, in modo da avere 
d+ (lam, dj) 


continua su S. 

Di conseguenza, la possibilità di definire la distribuzione /*m dipende dalle 
proprietà delle distribuzioni con cui si lavora. I dettagli di quest’argomento 
sono piuttosto delicati e noi ci limitiamo ad enunciare i due risultati seguenti. 
Definiamo prima: una distribuzione { ha SUPPORTO in un insieme chiuso K 
quando ((/, d)) = 0 per ogni @ € $ il cui supporto NON interseca K; ossia che 
è nulla in un aperto contenente K. 

Vale: 


Teorema 407 La formula (4.28) definisce la convoluzione delle due distribu- 
zioni temperate l ed m in uno dei due casì seguenti: 


e almeno una delle due distribuzioni ha supporto compatto; 
e ambedue le distribuzioni hanno supporto in [0, +00). 
Inoltre: 
Teorema 408 Supponiamo che le distribuzioni che figurano nelle formule 
e hanno tutte supporto compatto 
oppure 
e hanno tutte supporto în [0, +00). 


In tal caso valgono le proprietà seguenti: 
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1. distributività: 


lx(h+k)=lxh+1xk, 
((+m)xh=lxh+mxh; 


2. commutatività: 


hx*k=kxh; 

3. associatività: 

T*(h*k)=(l*xh)xk; 
4. regola di derivazione: 

Dil = (PI)ak=1=(Dk);: 
5. regola per la trasformata di Fourier: 
F(1xh)=IW)h(w); 

6. esistenza dell’identità rispetto alla convoluzione: 


6xh=h. 


La proprietà ò * A = h si interpreta dicendo che la delta di Dirac è l’iden- 
tità rispetto alla convoluzione. L’Esempio 395 mostra che le identità appros- 
simate approssimano la ò di Dirac, ossia approssimano l’identità rispetto alla 
convoluzione. Si giustifica così il termine “identità approssimata”. 

Vediamo alcuni esempi: 


Esempio 409 Per alleggerire la notazione, conviene usare f per indicare la 
distribuzione regolare Dy. 


1. Sia u(x) la funzione di Heaviside. La funzione è limitata e quindi identi- 
fica una distribuzione regolare con supporto x > 0. Dunque u * u esiste 
nel senso delle distribuzioni e, come si calcola immediatamente anche nel 
senso integrale, perché 


fue 9uas= / des, 


Calcoliamo la convoluzione nel senso delle distribuzioni. Bisogna calco- 
lare ((u* u, d)) per ogni @ € S: 


(uxu,@) = ((U*u)x 0) = ((y, (Ux; T_y0)))) 
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E°: 
+00 


((Ux, T-y0)) = d(r+y)dr 


0 


e quindi 


(ty (us, Ty) = f” f dda 


-["{ 2 raran= ("l'i )auds= f 501945, 


Dunque la distribuzione u * u è la distribuzione regolare f(x) = , in 
accordo col risultato trovato calcolando la convoluzione delle funzioni. 


2. Sia ancora u la distribuzione regolare identificata dalla funzione di Hea- 
viside e calcoliamo (D*6) * u per ogni k intero non negativo (se & = 0 
intendiamo D°6 = 6). Dunque calcoliamo 


(((D'6 x), 6) = (D"d),, (x, T_,0)))). 


0 


e quindi 


se k>Q0si ha 
((D")y, (us, Ty6)) = (1 fd = (1168-20) 


se k = 0 si ha 
((D*3),; (2, 7,6) = ; d(x) de 


Dunque, 


_\k-1pk-1 Toga Soa 
(D'ora = { CD D°!6 se k>0(sek—-1=0si intende D° = d) 


se k=0 (ove uè la funzione di Heaviside) . 


3. Se k = 0 poniamo D® = 1 e in particolare D°$ = d. Sia & intero non 
negativo e calcoliamo l * DF6: 
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(((1* DE6),, 6) = (ly; ((D*0)2, 7_,9)))) 
= ((ly, (dx, (-1)*(D*7_,0)))}) = (ly, (°D) 
e quindi / * D*é = DPI. 


In particolare, 1 * dò = l. 


Se nel calcolo precedente / è una distribuzione regolare f, rappresentata 
da una funzione k volte derivabile allora 


fa DI6= fe. 
Se in particolare f(x) = 1 allora f * D*6 = 0 per ogni k > 0. 


4. Le condizioni del Teorema 407 sono solo sufficienti per avere che y + 
((M,,7-,y9)) sia un elemento di £S e quindi per poter definire l * m. Se 
la convoluzione si può definire senza che valgano le condizioni del Teo- 
rema 407 allora possono verificarsi fatti che rendono la convoluzione di 
scarsa utilità. 


Consideriamo gli esempi seguenti: 


(a) Torniamo a considerare l'esempio 3. La distribuzione ! di que- 
st’esempio è un qualsiasi elemento di S, e non deve soddisfare le 
condizioni del Teorema 407. Se tali condizioni valgono allora 


YI (la, 6(r+y))) € S e si può calcolare (my, (L=, 6(r +y))))) 


per ogni distribuzione temperata m. Consideriamo però la distri 
buzione temperata / = 1 che è la distribuzione regolare identificata 
dalla funzione identicamente uguale ad 1, 1(x) = 1 per ogni x € R. 
In questo caso, 


+00 +00 


(1, 7,0) = d(d+y)dr = d(1) da 
è costante e quindi non appartiene ad S. In particolare per esempio 
non esiste ((y, (l,.,@(r+))))) quando u è la funzione di Heaviside; 
ossia, u*I non esiste. Usando il fatto che le funzioni costanti sono in 
particolare distribuzioni temperate regolari e il fatto che il supporto 
di D'6 è {0} è invece possibile dare un senso a D*6 +! e inoltre, si 
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può provare che D*6 x = D*l = 1* D*6. In particolare, se & = 0 
si tottiene d*+/=/xd=l. 

Quindi, si può attribuire un significato al simbolo m * 1 per certe 
distribuzioni temperate m e non per altre. 


Mostriamo ora che se non valgono le condizioni del Teorema 407 
generalmente non vale nemmeno la proprietà associativa. Conside- 
riamo le tre distribuzioni seguenti: 1 è ancora la distribuzione rego- 
lare identificata dalla funzione identicamente uguale ad 1, 1(x) = 1 
per ogni x € R; u(x) è la distribuzione regolare identificata dalla 
funzione di Heaviside e la terza distribuzione è è”. 


Calcoliamo la distribuzione (1*6')* e la distribuzione 1 *(d'*u). 
La prima è nulla, 
(140) *u=0 


perché, come si è calcolato nell'esempio 3, 1 * d' = 0. 


Usando nuovamente l’esempio 3, calcoliamo 1 * (6' * u) e notiamo 
che non è nulla. Infatti, d' * u = ò e quindi 


lead su=1l40=1 


Dunque, 


Is(+al=tai=1=0=(1a0)#w): 


Treno d’impulsi e formula di Poisson 


Indichiamo, per ora in modo formale, col simbolo L la formula 


+00 
L= ) dla — n). 


n=_-00 


Intendiamo con questo la distribuzione che a @ associa 


+00 


(L,é)= ) $M). (4.29) 


n=_-00 


Ovviamente dobbiamo ancora provare che L effettivamente definisce un ele- 
mento di 5’. Lo proveremo in due modi diversi, e la distribuzione temperata 
L si chiama TRENO D’IMPULSI. In modo più immaginoso, talvolta viene anche 
chiamata “pettine di Dirac”. 
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Mostriamo ora che effettivamente L € 5” basandoci solamente sulla defini- 
zione di 5”. Essendo ovviamente L lineare, basta provarne la continuità; ossia 
va provato che se (dx) converge a zero in S allora la successione (L@x) converge 
a zero in R. 

Ricordiamo che se (@x) converge a zero in S allora in particolare le succes- 
sioni di funzioni (@x(x)) e (2°@x(x)) convergono a zero uniformemente su R. 
Dunque, per ogni e > 0 esiste K. tale che per ogni & > K. ed ogni x € R si ha 


Pr (a)|< €, |e20x(2)| < e. In particolare |x(n)| < — per ogni n.. 


Usando queste disuguaglianze si vede che per k > K. si ha 


) dx(N)| < |bx(0)] +V3 = SEERDEI, < (const) - e. 


n=—00 n#0 n#0 


|(L, ox) = 


Quindi, il treno di impulsi è una distribuzione temperata, come volevamo 
provare. 
Una via un po’ più involuta per arrivare allo stesso risultato è la seguente. 
Conviene vederla perché condurrà ad una uguaglianza interessante. 
Consideriamo l’estensione periodica, di periodo 1, della funzione 


(se vogliamo una funzione definita su R si può anche imporre f(0) = 0). 
Usiamo ancora la notazione f(x) per indicare l’estensione. Dunque: 


se n<2x<Nn+1 allora 

1 1 4.30 
f(a)=f(r-_(n+1))=x-Mn+1)+3=e-n-3. Fao 
Il grafico della funzione è nella figura 4.2. Essendo f(x) limitata su R, essa 
definisce una distribuzione temperata, che ancora denotiamo f, la cui derivata 


si calcola immediatamente: è 


+00 +00 
Df=1- > ò(x — n) e quindi > dba -n)=1-Df 
e anche per questa via si vede che il treno d’impulsi è una distribuzione 
temperata. 
Essendo L una distribuzione temperata, ha una trasformata di Fourier. La 
continuità della trasformata di Fourier mostra che 


z( > st») s 9 en — 9 e = 1+2 (> cnc) (431) 


n=—00 n=—00 n=—00 sa=1 
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Figura 4.2: 


In particolare ciò mostra che le serie di funzioni (ossia di distribuzioni re- 
golari!) a secondo membro convergono in S' nonostante che le serie non 
convergano puntualmente. 
Vogliamo ora trovare un’espressione diversa per la trasformata. 
Sviluppiamo la funzione f(x) in (4.30) in serie di Fourier. Si ottiene 


ii 
q)=-— — sin(2n7x). 
(a) = 7 7 sn(2a7) 
Questa serie converge in L?(—n, n) per ogni n. Mostriamo che essa converge 
anche nel senso di £”. Ignorando il fattore —1/7, consideriamo, per ogni @ € $, 


N 


lim)” n sin(2n72), d)) = lim f ° > Z sad) (1) de 


n=1 n=1 


. +00 d N i 
= lim f " PEARCE] d(x) dr 
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grazie al teorema della convergenza dominata. Dunque, la serie converge in 
S'. La continuità della trasformata di Fourier mostra che la trasformata di 
f(x) può calcolarsi scambiando la trasformata col segno di serie: 


fw) = Di 1 [6(w — 2n7) — d(w+ 2n7)] = de Lsu — 2n7) 
n=1 n#0 
= —i do Sa +2n7) 
n#0 di 


Dunque, la trasformata del treno di impulsi è anche!” 


"(> ste») =F(1-Df)=2r5w)- iwf(w) 


n=_-00 


= 2r6(w E - —d(w+2nT) = 2rd(w )+ YO Ts +27) 
e n#0 


=2r ), dlw-2nr). (4.32) 


Questa è la forma più comunemente usata per la trasformata del treno 
d’impulsi. Combinandola con la rappresentazione (4.31) si trova 


+00 
x ida VO in_ SO gin -142(Yonun) 


n=—00 n=—00 n=—00 n=1 


L’uguaglianza va intesa come uguaglianza in £’; ossia, applicando i due membri 
ad una @ € $ si trova lo stesso valore. Si ha quindi 


i )=zr Sd (w— 27), d)) 


E” de — 
=27 ), 6(2n7) 4. em g)= )° (el, 6) 
n=—00 n=—-00 mm i n=—-00 na 
-Y Jo emb(u)do= YO dln)= Y dn). 


15si ricordi che:1) la notazione d(x) si usa per indicare che la distribuzione agisce su 
funzioni della variabile x; 2) la notazione d(x — a) si usa per indicare la distribuzione da; 3) 
per ogni polinomio vale p(x)d(xc — a) = p(a)d(x — a), si veda la (4.27). 
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Si è così trovata l’uguaglianza seguente, nota come FORMULA DI POISSON: 


+00 +00 
2r ;> d(2rn) = DI d(n) Voes. 


4.3.8. Avvertenza finale e ricapitolazione 


Abbiamo trattato la trasformata di Fourier per il caso delle funzioni che dipen- 
dono da una sola variabile. Comesi è notato, in pratica è necessario lavorare 
anche con la trasformata di Fourier di funzioni che dipendono da n variabili 


T1,-.. Tn, n > 1. Si è già detto che in questo caso la trasformata di Fourier 
è la funzione ancora di n variabili E, ,...,£n. La trasformata di Fourier di 
Tobisasa Ca) è 


A 


HG f I 
= J e ilritt+entnl f(71,... ,en)dc1... den. 


Praticamente nessun cambiamento va fatto a ciò che abbiamo visto per le 
funzioni di una variabile, salvo che la formula per l’antitrasformata è ora 


MCR : J eflr161+--+enén] É(£, pei ata EE pia Diga 


(27)" JR 
Naturalmente questa formula vale sotto ipotesi alquanto restrittive ma, 
esattamente come nel caso delle funzioni di una sola variabile, essa si estende 
al caso delle distribuzioni. 
E’ importante notare che testi diversi usano definizioni lievemente diver- 
se della trasformata di Fourier. In particolare, nel caso di funzioni di una 
variabile, 


+00 +00 
4 . A 1 i 
f(w -J cab do oppure w)= = | e F() dk. 
@)= f ef) oppure f= Lf 0 
Ovviamente questo non altera la teoria che abbiamo presentato, mentre le 
formule vengono lievemente diverse: differiscono per un fattore a causa del 
fatto che le formule di inversione sono, rispettivamente, 


+00 a 1 FOO: i 
FO) = / et?mt4 f(w) du oppure Wat. J e'*f(t)d. 


(0.0) 
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Più raramente si trova la definizione 


+00 


fl= J cit (4) di. 


(0.0) 
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